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Sistem paketleri

Kendinden glivenli ROTALIGN touch EX sistemi kendinden glivenli saglamlastirilmis bir tableti
kendinden glvenli sensALIGN 5 EX senséru ve lazer Unitesi ile birlestirir.

Sistem dabhili baglanti (WiFi ve RFID) ile dahili kamera 6zelligine sahiptir. Bolge 1 (Sinif I,
Bélim 1) kategorisinde mevcuttur.

Mevcut paket

o ALI 52.000-Z1 — Bu paket ecom Sinif I, sertifikali saglamlastiriimis ALI 52.200-Z1 tablet
kullanir

=)

Not

Pakette gonderilen Grlnlerin siparis emriyle ve paket listesiyle ayni olup olmadigini
kontrol edin ve 6yle olduklarindan emin olun. Referans gevrimici Grin kataloguna da
verilmis olabilir.

Pakette génderilen triinlerin herhangi biri hasarli ya da eksikse PRUFTECHNIK Condition
Monitoring ya da yerel satis temsilciniz ile iletisime gegin.

ROTALIGN touch EX 9
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Ana ekran

Cihaz acildiginda ana ekran goruntilenir. Ana ekrana ulasmak igin & "Ev" simgesine de
basilabilir.

@ 13 14 @
1 @ 4 7 10
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Ilgili simgeye basildiginda ona ait fonksiyonlara ulasilir:
o (1) "Horizontal alignment" (Yatay hizalama) simgesi yatay hizalama uygulamasina
ulasmak icin kullanilir.
o (2) "Soft foot" (Aksak ayak) simgesi aksak ayak 6lgimune ulasmak igin kullanilir.

o (3) "Vertical alignment" (Dikey hizalama) simgesi dikey hizalama uygulamasina
ulasmak igin kullanilir. Bu simge devre disi ise, dikey hizalama simgesini etkinlestirmek
icin "New asset" (Yeni varlik) simgesine (5) dokunun.

« (4) "RFID" simgesi ilgili RFID etiketlerine atanan varliklari agmak igin kullanilir.

o (5) "New Asset" (Yeni varlik) simgesi yeni bir varlik baglatmak icin kullanilir (bu bir
pompa-motor kombinasyonu olabilir).

=)

Not
Acilan her varlik icin aralarinda saft hizalama ve aksak ayak 6lgimu de bulunan
farkl uygulamalar yurdtdlebilir.

. (6) "Camera" (Kamera) simgesi dahili kameraya ulasmak igin kullanilir.

o (7) "Asset park" (Varlik parkuru) simgesi kayitli tim varliklari gérinttlemek igin
kullanilir.

« (8) "Resume" (Devam) simgesi sistem agikken agilan son varliga (kaydedilmis olmasi
kosuluyla) devam etmek igin kullanilir.

o (9) "Gallery" (Galeri) simgesi sistemin dahili kamerasi ile ¢ekilmis tim resimleri
gorunttlemek igin kullantlir.

o (10) "Upload" (Yukle) simgesi varlik dlcimlerini Bulut siiriicisine kaydetmek igin
kullanilir.

. (11) "Download" (indir) simgesi Bulut siiriicisiindeki varlik élcimlerini agmak igin
kullanilir.

o (12) "Configuration" (Yapilandirma) simgesi dokunmatik cihaz ayarlarini (bunlarin
arasinda dil, tarih, saat, varsayilan ayarlar yer alir) yapilandirmak ve dahili mobil
baglanabilirligine ulasmak icin kullanilir. Mobil baglanabilirlik, cihazin kablosuz dosya
paylasimina izin veren Bulut islevselligine erismesini saglar.

o (13) "Back" (Geri) simgesi bir 6nceki ekran dénmek icin kullanilir.
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o (14) "Power-off" (Kapat) simgesi dokunmatik cihaz bilgisayarini kapatmak igin
kullanilir.

o (15) "Camera LED on/off" (Kamera LED’i on/off) simgesi kamera LED’lerini
acmak/kapamak igin kullanilir.

o (16) "Help" (Yardim) simgesi yerlesik yardim dosyasina ulasmak icin kullanilir.

12 Yayin:03.2020
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Konfiglirasyon

Asadidaki ayarlara ve 6gelere konfiglirasyon simgesinden erisilebilir:

. 'System settings' (Sistem ayarlari) asadidaki dgeleri ayarlar:

[T TN

Language English

Date 01.02.201%

Time o090z DEFALLT SETTINGS
Tirme zone (UTC+01:00) Amsterdam, Berlin, Bem, Ro.

WIRELESS

Amamation State

Auto brightness

SEMSOR LIST
Prefemed results view 20 or 30 o
Power mode Standard power ABOUT

> Language (Dil) (sistem dili); > Date (Tarih); > Time (Saat); > Time zone (Saat
dilimi);

> Animation state (Animasyon durumu) — Boyut, 6lcl ve sonug ekranlari arasindaki
gecisi dlzenler. Hizli ve standart olmak lzere iki opsiyon mevcuttur. "Animation state"
(Animasyon durumu) acgiksa ekranlar arasindaki gegis standart olarak ayarlanmistir ve
bu nedenle fark edilebilir. Kapaliysa gegis hizlidir.

> Auto brightness (Otomatik parlaklik) - Dokunmatik cihazin ekran parlakligini ayarlar.
"Auto brightness" (Otomatik parlaklik) aciksa ekran parlakligi otomatik olarak ayarlanir.
Kapaliysa ekran parlakhgi parlaklik kaydirma diigmesi sada ya da sola slriklenerek
manuel olarak ayarlanabilir.

(om0t zonsecn]
Language English
SETTINGS
| Date 1.02.2019
Tirme 0w DEFAULT SETTINGS
Tirme zane (UTC) Casablanca, Monravia
WHELESS
Andmation state
« 1 Auto brightness
— FEMEOR LIST
)
Prefered results view 20 or 30 El ABOUT

Power mode Standard pawer _

> Preferred results view 2D or 3D (2D ya da 3D olarak tercih edilen sonug gdsterim
sekli)

> Power mode (Gl¢ modu) — Dokunmatik cihazda gicg kullanimini ydnetmek igin
kullanilir. Dért farkli sema secenegdi mevcuttur.

. ‘Default settings’ (Varsayilan ayarlar) uzunluk, aci ve isi birimlerini ayarlamayi sadlar,
varsayilan gap da buradan ayarlanabilir. Ayrica Kesintisiz Sweep'i otomatik baslatmay!
etkinlestirmek veya devre disi birakmak ve stabilizasyon sonrasi okumalari, ézellikle de
nokta 6lcimd modlarinda otomatik olarak almak igin kullanilir. Kullanilacak tolerans tipi
de buradan ayarlanabilir.
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14

&

T TR
[y, (Distance unit 0.07 mm
SYSTEM SETTINGS
£ Coupling anghe unit degrees
. Temperatune und Colsius DEFAULT SETTINGS

) Default diameter &M mMm

3, Default RPM 1500

o Autostart SWEEP measurement modes (@)

Autematic taking points after stabilization

Default tolerance typs Combined 50 Hz & 60 Hz

WIRELESS
SEMSOR LIST
ABOUT
L Default cardan tolersnce type Quarter degre

Y

Not

Metrik birimler kullanirken cihazla kullanilan fiziksel rakamlarin ¢ézunarlGgu iki
(0,01 mm) ya da lg (0,001 mm) ondalik olarak ayarlanmalidir. Bu 6lgiim
hassasiyeti "Measurement" (Olgiim), "Results" (Sonuglar) ve "Live Move"
ekranlarinda kullanilabilir. "Dimensions" (Boyutlar) ekrani yalnizca pozitif tam
sayilar kullanir.

Ayarlanan zaman, bagimsiz olarak dizenlenmedigi stirece varsayilan RPM’e
endekslidir. Ornedin zamani “Central America” (Orta Amerika) icin ayarlamak,
1800 RPM’lik bir varsayilan ile sonuglanir. Zaman dilimini “London” (Londra) igin
ayarlamak 1500 RPM’lik bir varsayilandir.

J

« ‘Wireless connection’ (Kablosuz baglanti) etkinlestirilmesi durumunda dokunmatik cihazi
mevcut WiFi aglarina baglamak icin kullanilir.

NETWORK NAME STATUS

SYSTEM SETTINGS

Wireless connection

DEFAULT SETTINGS

WIRELESS

SEMSOR LIST
ABOUT
NETWORK NAME STATUS
SYSTEM SETTINGS
Wireless connection Q
PTOMice ¢l Connected DEFAULT SETTINGS
CMZ.4
WIRELESS
DELL 7700 WIRELESS
e - SENSORULIST YOY|n032020
PT Guest ol
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==

Not

Dokunmatik cihaz yalnizca, giris yapmak icin ayri web tarayicilari agmayan WiFi
aglarina baglanabilir.

« 'Sensor list’ (Sensor listesi) mevcut olan tim sensALIGN sensorlerini gortntiler.

fomse adoiozzoiioe]
DEVICE TYPE BTS/N COMNECTION  VISIBLE
SYSTEM SETTINGS
. . sensALIGN SEX 55600551 Bluctooth L
DEFAULT SETTINGS
WIRELESS
SEMSOR LIST
ABDUT

« “About” (Hakkinda) ekrani cihaz 6zellikleri seviyesini (ROTALIGN touch ya da OPTALIGN
touch), seri numarasini, uygulamanin aygit yazilimi sirimund ve mevcut bellek alanini
gosterir.

Acik kaynak lisanslara ve diger yasal Android gereksinimlerine de bu ekranda
“LISANSLAR” ("LICENSES") tusuna basarak erisilebilir.
Not: Lisanslar yalnizca Ingilizce dilinde gériintiilenebilir

[Chzen  aosoasnien]
ROTALIGN® & svstem serminos
Serial number: REZKTOW1E2D
Firrware version: 2.3 (10640) DEFAULT SETTINGS
[Free memory space; 0GB

WIRELESS

PRUFTECHNIK Dieter Busch GmbH

Oskar-Messter-Str. 19-21
BST3T Ismaning
Germany

wiww, pruftechnik com ABOUT

——————————————

SENSOR LIST
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Bilesenler

Saft hizalama igin ana 6lgim bilesenleri kendinden glvenli saglamlastiriimis bir tablet,
kendinden glvenli sensér, kendinden guvenli lazer ve kendinden glvenli RF moduludur.

Saglamlastiriimis tablet

— 00— 6
CHEEE)

Not

Saglamlastirilmis tabletin kullaniimasina iliskin ayrintilar igin litfen beraberinde verilen
ecom tablet kilavuzuna bakin.

Kendinden glivenli ve saglamlastiriimis bu tablette calisan tek Shaft Alignment
uygulamasidir. Belirli bir amacla kullanilan bu cihaza baska uygulamalar yiklenemez.
Tablet cihazinin bu versiyonunda tuslar (3 ve 4) devre disi birakilmistir. Tus (2) ekran
gorintisi almak icin kullanilabilir.

Shaft Alignment uygulamasini galistirma

Saglamlastirilmis tableti glic tusuna (1) basarak ve asagi dogru iterek acin. Uygulama
acildiginda uygulama ana ekrani gérindr.

| 8| @

Camaera Galiery Configuration

I
Uygulamadan ¢ikmak icin ana ekranda goérinen giic simgesine [o] dokunun. Bu eylem
saglamlastirilmis tableti uyku moduna gegirir.
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=)

Not
Saglamlastirilmis tableti kapatmak icin glic tusuna basin ve asadi dogru itin, ardindan
ekranda gorinen "power off" (kapat) simgesine dokunun.

Kendinden giivenli RF modiilu

Kendinden glivenli RF modulld kendinden givenli sensér ve kendinden givenli sikistiriimig
tablet arasindaki kablosuz iletisim igin kullanilir.

4 4

1: Kendinden givenli RF moduli; 2: Kendinden givenli sensALIGN 5 sensori; 3: Temin edilen
kompakt zincir tipi braket seti icin braket gergevesi; 4: Temin edilen kompakt zincir tipi braket
seti igin destek direkleri

=)

Not
Kendinden glivenli RF modula ile ilgili ayrintilar icin [Gtfen beraberinde verilen RF moddil
isletim el kitabina DOC 04.202 bakin.

Kendinden giivenli sensor ve lazer
Refer to "sensALIGN 5 EX bilesenleri" on page 18

Sensor ve lazere iliskin bilgiler asagidaki ilgili konuda bulunabilir.

ROTALIGN touch EX 17
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sensALIGN 5 EX bilesenleri

sensALIGN 5 EX lazer

Yari iletken lazer diyot, carptigi ylizey Uzerinde gorilebilen bir kirmizi 1sin yayar
(dalga boyu 630 - 680 nm). 2. Sinif lazer 1sini yaklasik 5 mm’lik (3/16") bir gap ile
yayilir.

Lazer “On/Off” (Acik(Kapali) digmesine basilarak acilir. “Beam active” (Isin etkin)
LED’i kirmizi yanar.

i

UYARI
Lazer agikken lazer isinina BAKMAYIN!

2

1: Dikey 1sin konumu ayarlama doéner diigmesi; 2: “Beam active” (Isin etkin) LED’i; 3: Kauguk
govde; 4: Yatay i1sin konumu doéner diigmesi; 5: “Acik konumda” lazer toz kapagi; 6: Lazer
emisyon aparati; 7: “On/Off” (Agik/Kapali) tusu; 8: Kilit digmesi

Isin, kurulum sirasinda pozisyon doner digmeleri kullanilarak dikey ve yatay acilari
dedistirilerek ayarlanir. Boylece isin lens ylizeyine gbre sensér lensine dik duser.

Lazer suya ve toza dayaniklidir (IP 65). Dahili optik ve elektronik parcalar iceriden yalittmhdir
ve bu sayede olasi bir kirlenmeyi 6nler.

A\

DIKKAT
Pil bélmesi su gecirmez 6zellikte dedildir. Bélmeye su girmesi halinde bélmeyi acgin ve
kurutun. Daha sonra iki adet AA pil dedistirilmelidir.
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Lazer pilleri

Lazer, iki adet ylksek enerjili AA boyutlu alkali manganez 1,5V pil ile galistirilir (yalnizca
Duracell Industrial ID 1500 ya da Energizer E91 kullanin). Bu piller, 120 saatlik standart
calisma siresi saglar.

A

DIKKAT

Pil biterken ‘laser active’ (lazer etkin) gésterge LED'inin rengi yesilden (dolu) sariya
(yari dolu) ve kirmiziya (bos) doner. Bitme gerceklestiginde piller degistirilmelidir.

Lazer, bir ay ya da daha uzun bir stire kullaniimayacaksa pil Gniteden gikarilmalidir.

Lazer pillerini degistirme

&

Pillerin yalnizca patlama tehlikesi bulunan alanin disinda dedistirilmesi gerekir! Yalnizca
alkali manganez pillerin patlama tehlikesi bulunan ortamlarda kullanilabilecegini
dikkate alin.

Piller, pil bolmesi kapagdi (2) Gzerindeki vida (1) en az 90°'lik bir geyrek donus ile (1/4 dénls)
geri dondurdlerek degistirilir. Vidalar gevsediginde kapagi kaldirin ve ardindan pilleri
ctkarmak icin kirmizi seridi (3) kullanin. Iki pili de ayni anda dedistirin.

A\

DIKKAT
Govdedeki daha kiguk iki altigen basli vida higbir kosulda gikarilmamalidir. Bu, garanti
kapsaminin gegerliligini yitirmesine neden olur.

h¢

Kullanilmis piller gevreye zarar vermeyecek sekilde imha edilmelidir!
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sensALIGN 5 EX sensor

Sensor 6zelligine ve saftlar donerken lazer isininin tam konumunu dlgen iki konum
dedektoriine sahiptir. Sensorde, ayrica saft dénls 6lgiimleri igin bir elektronik egim oélger
bulunur.

Sensorin 6n tarafinda biri yesil biri kirmizi olmak Uzere iki adet gésterge bulunur ve isin
ayarlamasini gosterir.

Sensér modul kablosuyla birlikte kendinden givenli RF moduli kullanarak calistirilir.

1: Mesafe isaretleyici; 2: Lazer isini pozisyon LED'i; 3: Kaucuk govde; 4: Cizilmeye dayanikl
lens; 5: “Acik konumda” sensér toz kapadi; 6: Kablo soketi; 7: Kilit digmesi

Sensor/lazer aparatini agma

« (1) Toz kapadini kalin kirmizi ok isareti ile gosterilen yonde hafifge kaldirin.
o (2) Toz kapadini kalin kirmizi ok isareti ile gosterilen yonlerin her ikisine dondurin.
o (3) Toz kapadini kirmizi vurgulanmis “acik konumunda” kilitleyin.

Sensor ve lazer etiketleme

Lazer glvenligini ve diger genel bilgileri aktarmada kullanilan etiketler, sistem bilesenlerinin
gbvdelerine yapistiriimistir.
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Type ALI 3.900 EX
S.No. 3905 0338
HW'S 100

Date January 2019

of el echare Cheeck calibration

"_.'\‘ i'_:E"
€226 T A
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o (1) Lazerisini tehlike simgesi etiketi lazer baslidinin 6n tarafina yapistirilmistir.

« (2) Lazer glivenlik uyari etiketi lazerin arka kismina eklenmistir.

o (3) Lazer tanimlama etiketi ve lazer denetim etiketi lazerin arka tarafina
yapistirtlmistir.

o (3) Sensér tanimlama etiketi ve sensdr denetim etiketi sensérin arka tarafina
yapistirtlmistir.

ROTALIGN touch EX
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Bilesenleri monte etmek

Braketleri monte etmek

=)

Not

Sistem tamamen monte edilmis braketler ve halihazirda monte edilmis kendinden
guvenli sensALIGN 5 lazeri, sensALIGN 5 sensorid ve RF moddli ile teslim edilir. Bu
durumda lazeri tutan braket kaplinlerin sol tarafindaki saft Gzerine ya da sol taraftaki
dayanikl kaplin govdesinin tGzerine monte edilmistir. RF modiile bagli olan sensori
tutan braket takimi kaplinin sag tarafindaki saftin Gzerine ya da sag taraftaki saglam
kaplin gbvdesi Uzerine monte edilmistir.

Kaplinin her iki tarafindaki braketleri saftlarin Gzerine veya dayanikli kaplin gébeklerinin
Uzerine monte edin ve her ikisini de ayni dénis ydénine ayarlayin.

MiUmkin olan en ylksek 6lgcim dogrulugunu elde etmek ve ekipmanin hasar gérmesini
onlemek icin su hususlara dikkat lGtfen dikkat edin:

A

DIKKAT

Braketlerin kendi montaj ylzeylerine saglam bir sekilde oturdugundan emin olun!
Bireysel olarak uretilmis montaj braketleri kullanmayin veya PRUFTECHNIK tarafindan
temin edilen orijinal braket konfiglirasyonunu degistirmeyin (6rnedin, braket ile birlikte
verilenden daha uzun destek direkleri kullanmayin).

=)

Not
Braketler tamamen monte edilmemisse asagidaki montaj proseduiriine uyun.

Braket montaj prosediirii

o Lazer isininin kaplinin Gzerinden veya icinden gegmesini saglayacak en kisa destek
direklerini secin. Destek direklerini braketin igine takin.

« Braket cercevesinin yanindaki altigen basli vidalari sikarak bunlari yerine sabitleyin.

. Braketi saft veya kaplin Gzerine yerlestirin, zinciri saftin etrafina dolayin ve bunu
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braketin diger tarafina gonderin: eder saft, braket gercevesinin genisliginden daha
kicukse zinciri semada gosterildigi gibi braketin icinden gecirin; eder saft, braket
genisliginden blyikse zinciri gergevenin icine disaridan gegirin.

. Zinciri ankrajli saplamanin Uzerinde gevsekge tutun (A).
» Tertibati saftin Gzerinde sikmak icin braket kelebek vidasini dondtirin.

o Zincirin gevsek ucunu tekrar zincire tutturun.

Braket artik saft lizerinde siki duracaktir. Kontrol etmek icin braketi itmeyin veya cekmeyin,
cunki bu, montaji gevsetebilir.

Braketleri cikarmak icin kelebek vidayi gevsetin, sonra zinciri ankrajli saplamasindan gikarin.

Kendinden gilivenli RF modiiliinii, sensALIGN 5 sensor ve lazerini
monte edin

. RF modulia sag makinenin (genellikle hareket ettirilebilir makine) safti Gzerine
sabitlenmis olan braketin destek direklerine monte edin. Modiil, destek direklerinin
Uzerine sabitlenir. RF modilin braket cercevesi boyunca tamamen asadi kaydirilmasi
Onerilir.

—

« Kendinden glivenli sensALIGN 5 sensoriini de RF modulanin bulundudu destek
direklerine monte edin. Sari kilit digmeleri sensoriin destek direkleri Gizerine kaymasini
saglayacak kadar gevsek olmalidir. Sensori RF modiile mimkin oldugunca yakin
sekilde indirin.
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« RF modul kablosunu kullanarak sens6rii RF modiile baglayin.
RF modil kablosunun daha kisa olan 90 derece konnektdri 8 pimli sensér soketine
baglanir. Anahtar yuvasinin yonlendirmesine ve konnektérin tirtilli yatadinin yerine
oturana dek vidalanmasina dikkat edilmelidir. RF modil kablosunun daha uzun olan 90
derece konnektori bir kanal ile RF modulinin doért pimli soketine takilmistir. Burada
dodru fis dizenini saglamak igin fisteki kirmizi nokta soketteki kanal ile eslestirilir.
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Kendinden glivenli RF modill kendinden givenli senséri galistirir.

=)

Not

Kendinden glivenli RF modula ile ilgili ayrintilar icin [Gtfen beraberinde verilen RF
modil isletim el kitabina DOC 04.202 bakin.

. Kendinden givenli sensALIGN 5 lazeri sol makinedeki (genellikle referans makine) saft
Gzerine sabitlenen braketin destek direklerine normal calisma konumundan gorilebildigi
Gzere monte edin. Sari kilitleme diigmelerinin destek direklerindeki gévdenin
kaydirilabilecedi sekilde gevsetilmesini saglayin.

On/Off (Agik/Kapali) tusuna (1) basarak lazeri agin. Lazer isininin kaplin tizerinden veya
icinden gegebildiginden ve engellenmediginden emin olun.
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Sensor (3) ve lazerin (2) mimkiin oldudunca algakta olacak fakat kaplin flansini asacak
sekilde ayni ylkseklikte olmasi gerekir. Ayrica, sensor ve lazer, donils bakimindan birbirleri
ile hizali gériunmelidir.

Gerekirse braketleri biraz gevseterek ardindan déndirerek ve tekrar sikarak son ayarlamalari
yapin.

Bazi durumlarda kaplin yeterince bliylkse kaplin civatasi cikarilabilir ve kaplinin dis capindan
(D.C.) radyal olarak cikmasindan kaginmak igin lazer isini civata deliginden gecer.

Lazer ve sensor ayni yikseklikte ve olabildigince alcak ancak 1sin kaplin flansini asacak kadar
yiksek olmalidir. Ayrica, sensoér ve lazer, dénlis bakimindan birbirleri ile hizali gérinmelidir.
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Ebatlar
o [ s o mm s
== 01500
/o
T+ 1~
7 8 9
4 5 6
1 2 3
o [

Enter sensor-to-coupling center dimension then tap (& “

« (1) Gri renkli simgeler aktif ekran icinden devre disi birakilir. 'Olciim yap' simgesi tim
boyutlar girildikten sonra etkin hale gelir.

« (2) istediginiz birimleri ayarlamak igin 8l¢im m birimleri simgesine basin Simge
"mm" ve "in¢" arasinda gecis yapar.

Boyut alanlarina basin ve tiim istediginiz boyutlari girin. Kullanici bir sonraki boyutu girmek

icin "Sonraki" tusuna basmayi secebilir. Boyutlar sadece, boyut alani yesilken girilebilir.

=)

Not

Olci birimleri, Ingiliz 6Icl birimine ayarlanmigsa ing bélmeleri sdyle girilir: 1/8" icin
sOyle girin: 1/8 = 0,125"; 10 3/8" igin sdyle girin: 10 + 3/8 = 10,375".

Kaplin gapi dederi, kaplin gevresinin 6lglilmis dederi girilerek ve deder = (pi) (= 3,142)
sayisina béliinerek bulunabilir. Ornegin 33" / n = 10,5"; veya 330 mm /= 105 mm

Makine gérinimini déndir simgesi == makinelerin ve ekran tzerindeki monte edilmis
bilesenlerin gérinimuind déndirmek icin kullanilir.

Makine ve kaplin 6zellikleri ilgili makineye veya kapline basilarak dizenlenebilir.

-~
o. L . . )3
Gerekli tim boyutlar girildiginde *Olcim yap’ simgesi acihr.

'.o
.. 3
Olgiime 2 baslamak igin basin.
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Kaplin ozellikleri

COUPLING TYPE

SHORT FLEX

Short flex

Istediginiz kaplin tipini segmek icin lst veya alt ok tusuna basin. Secim icin su kaplin tipleri
mevcuttur:

« Kisa esnek - Bu kaplinler bosluklu aktarim elemanlarina (disler, tirnaklar ya da
civatalar gibi) ya da kauguk ‘lastikler’ veya yaylar gibi elastik baglayici elemanlara
sahiptir.

« Gegis safti — Kaplin yarilari bir gegis safti ile birlestirildiginde bunun uzunlugu
girilmelidir.

. Kardan safti - Duzenli gegis saftlarinda oldugu gibi, saft uzunlugu (kaplin dizlemleri
arasindaki) girilmelidir.

« Tek dizlem - Kaplin yarilari dogrudan birlikte vidalanir. Gevsetilmedikleri taktirde
gercek hizalama kosulunu bozabileceklerinden, élciimleri almadan 6nce civatalari
gevsetin.

« Kaplin yok - Bu kaplin bigiminin CNC makineleriyle kullanilmasi amaglanmistir. Bu
bigimde iki saft arasindaki uzunluk girilmelidir. Bu kaplin bigimi igin 6lgim modu gok
noktali'tir.

Hedefler

Hedefler iki dik dizlemdeki (yatay ve dikey) bir ofset ve bir aci olarak belirtilen ve dinamik
ylklerin telafi edilmesi igin kullanilan yanlis hizalama dedgerleridir.

"Hedefler" 6gesine basarak kaplin hedefleri ekranina girin.
T
bt

Targets enabled: 10 E

TARGETS mm

v B ) B / N
i | = e -
e O
‘ ‘ 4 5 6

4k Ak 4k L8 1 2 3
0.50 0.00 m 0.00 . 0 n

oasir=t © | © |
Kaplinde herhangi bir hedef spesifikasyon girmek icin ilgili deger kutusuna basin, sonra ekran

klavyesini kullanarak hedef dederi girin. Istediginiz deder kutusunu kullanarak m veya
alternatif olarak buna basarak deder kutulari arasinda gegis yapin.
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—
Hedef spesifikasyon dederleri simge J saga [1] sUrlklenerek etkinlestirilir. Hedef
degerler etkinlestirildiginde sag lst kdsede bulunan mini katar eklemesi igindeki kaplin [2]

turuncu gorinur. Hedef dederler girildikten sonra devam etmek igin basin.
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Makine ozellikleri

Su gergekgi makine grafikleri mevcuttur:

1. Genel standart makine; 2. Motor; 3. Pompa; 4. Ayrilabilir gévdeli pompa; 5. Fan; 6. Orta
asma fan; 7. Ufleyici; 8. Kompresér; 9. Vites kutusu; 10. Rotor vites kutusu; 11. Dizel motor;
12. Jeneratér; 13. Gaz tiirbini; 14. Desteksiz saft; 15. Tek destekli saft; 16. Iki destekli saft

3 @

MACHINE TYPE

Motor T0GELE

MACHINE COLOR

THERMAL GROWTH

MULTIPLE FEET

Istediginiz makineyi secmek icin makine vitrinini yukari veya asadi sirikleyin (veya yukari
veya asadi okuna basin). istediginiz makineyi vitrinin ortasina getirin ve ardindan segimi

onaylamak ve boyutlar ekranina geri dénmek igin basin.

Kaydir

"Toggle" (Kaydir), secilen makinenin mil eksenlerine gore yonlendirmesini dedistirmek icin
kullanilir. Asagidaki 6rnekte motor tahriksiz tarafin kapline baglanacadi sekilde gevrilmistir.

MACHINE COLOR

THERMAL GROWTH

MULTIPLE FEET

Makine rengi

Istediginiz makine rengini bu ekranda, "Makine rengi" égesine basarak secebilirsiniz. Bir renk
paleti acilir.
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MACHINE TYPE

TOGGLE

MACHINE COLOR

THERMAL GROWTH

MULTIPLE FEET

Istediginiz rengi secmek icin renk paletini yukari veya asad sirikleyin ve segiminizi
onaylamak ve makine istediginiz renge sahipken boyutlar ekranina geri dénmek igin basin.

Isil biilyime

Rélanti ve calisma durumlari arasinda makine sicaklhigindaki bir degisiklige bagl olarak saft
merkez gizgilerinin kaymasidir.

"Isil biyime" 6gesine basarak isil blyime ekranina girin.

Isil buyUme dederleri sadece, makine ayaklari tanimhiyken girilebilir.

T T
THERMAL GROWTH mm i &l 2
Thesmal growth enabled: 1.0
THERMAL GROWTH
-0.13 0.20 0.m 0.00
Thesmal growth is the tendency of matier changing in volume in response b a change
in temperature, hrough heat fransier. @

Herhangi bir belirli 1sil blylime dederini istenen ayak pozisyonunda girmek igin ilgili deger
kutusuna basin, ve ekran klavyesini kullanarak isil bilyliime degerini girin. Istediginiz ayak

pozisyonunu kullanarak m veya alternatif olarak buna basarak deder kutulari arasinda
gegis yapin.

Isil blylme dederleri simge O sada [1] suriklenerek etkinlestirilir. Isil buytime dederleri
etkinlestirildiginde sag Ust kdsedeki mini katar eklemesi icindeki ilgili makine turuncu [2]

gorunir. Isil blylime dederleri girildikten sonra devam etmek icin basin.

Isil biilyiime hesaplayicisi

Hesaplayici baska deder mevcut dedilse isil buylime dengelemesini 6lgmek icin kullanilir. Isil
buyume dogrusal 1sil genlesmenin malzeme katsayisindan, beklenen isi farkliligindan ve sim
duzlugu uzerindeki saft ekseninden hesaplanir.

Isil blylme ekranina eristikten sonra, isil blyumenin girilebilecedi ayak cifti deger kutusu [1]
Uzerine dokunun.
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T TETT
THERMAL GROWTH mm i &
Thermal growth enabled:
i H

THERMAL GROWTH

1 [ 0.00 l 0.00 0.00 0.00

Thermial growth is the tendency of matter changing in volume in respense to a change
in temperature, through heat transier,

H

Kutu yesil [2] renge dbner ve ‘Calculator’ (Hesaplayici) sekmesi [3] gorindr.

THERMAL GROWTH mm p
Thesmal growth enabled: Q B “mt
¥ @ —_—
-+ | -
®®
4 5 6
1 2 3
2[ 0.00 0.00 0.00 T o T

Themal growth is the tendency of matter changing in volume in response ba a change
in temperature, through heat fransfer. @

Isil bliydme hesaplayicisi ekranina erismek igin ‘Calculator’ (Hesaplayici) sekmesine [3]
dokunun.

THERMAL GROWTH CALCULATOR
Thermal growih enabled:
Wi ]
1 Cast iran ] 3; *
106 10° /e -+ o~
2
250 © 7 8 9
120.0 ¢ 4 5 6
700 P 1 2 3
. 0 m

Enter foet o shath centerline distance

(1) tzerine dokunun ve makine malzemesini secin. Ilgili dogrusal isil genlesme gdriindir.
Ekran klavyesini [3] kullanarak, secilen ayak ciftinin 1sil bliyime dederini hesaplamak igin
gereken Gg¢ dederi [2] girin. Bu Ug deger:

. ortam sicakhgi (baslangig sicakligr)
. makine calisma sicakhgi (bitis sicakhgr)
« makine tabanindan (ya da simleme dlzleminden) saft eksenine olan uzaklik (uzunluk)

Isil buylime degerleri acildiginda [4] sag Ust kosedeki mini katar eklemesi igindeki ilgili
makine turuncu [5] gorandr.

Ilgili ayak ciftinin (6) hesaplanan isil bilyiime dederini es zamanli olarak gérintilemek ve

sonraki ayak giftine gegmek (7) igin m Uzerine dokunun.
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THERMAL GROWTH CALCULATOR
Thermal growth enabled:
CALCULATOR
v
Gat iron Thermal growth calculator
106 1w/
A
W
Initial temperature A
Fimal temperature b
] 7
I 700 i
0.7062 0.00
The thermal g [ temperature difference and

OO

Hesaplanan dederlerin gosterildigi isil blylime ekranina dénmek igin Uzerine dokunun.

change in length of selected material

THERMAL GROWTH mm
Thesmal growih enabled: (@]

v (1]

MACHINE TYPE

l:

THERMAL GROWTH

0.7 0.00 0.00 0.00
Thesmal growth is the tendency of matter changing in volume in response to a change
in temperature, through heat transier, @

Coklu ayaklar

"Multiple feet" (Coklu ayaklar) simgesi dncelikle ¢cok ayakli bir makinede ayak dlizeltmelerini
belirlemek igin kullanilir ve bu nedenle sonug ekraninda da gdsterilebilir.

Ayaklar arasindaki boyut 'Multiple feet' (Coklu ayaklar) ekraninda "Multiple feet" (Coklu
ayaklar) simgesine dokunarak belirlenebilir.

MACHINE TYPE

TOGGLE

MACHINE COLOR

THERMAL GROWTH

Halihazirda girilmisse 'Multiple feet' (Coklu ayaklar) ekrani 6n ayaklar ile arka ayaklar [1]
arasindaki boyutu gdsterir.
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T
MULTIPLE FEET

mm b
B -
T a T =

Not
Makine orta ayaklari boyut ekraninda gésterilemez.

Herhangi bir orta ayak eklemek igin Uzerine dokunun.

MULTIPLE FEET mm

b

@ m }' *
. =+ -

- = - RN [ P
v | - 4 5 6
10003 285 - s . 0 m

. Orta ayak cifti 6n ayaklardan sonra eklenir.
« Bu boyutu goriinen satira girin.

. Istenirse orta ayaklar E e dokunarak silinebilir.

o 'Multiple feet' (Coklu ayaklar) ekranindan ¢ikmak igin Uzerine dokunun.
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Lazer 1sin1 ayarlama (sensALIGN 5 EX)

sensALIGN 5 lazer ve sensor kullanma

1. Toz kapagini “open” (acik) konumuna (1) gelene kadar kaldirarak ve déndlrerek lazer
aparatini acin. “On/Off” (Agik/Kapall) tusuna (2) basarak lazeri acin. Sensor kapagdini “close”
(kapali) konumunda birakin.

UYARI
Lazer isinina bakmayin!

2. Lazer ve sens6r montaj esnasinda birbirine karsi kabaca konumlandirilmigsa lazer 1sini
sensorin toz kapagina vuracaktir. Isin o ana dek sensori tamamen kagiran bir hedefteyse,
Isinin konumunu belirlemek icin sensérin 6nine bir kadit parcasi tutun ve su sekilde sensor
Uzerine yeniden ayarlayin:

3. Lazer 1sini sensor kapadina vurana dek bilesenleri yeniden konumlandirin:

. Dikey olarak: Kilitleme diigmelerini gevsetin ve yiksekligi ayarlayin.

« Yatay olarak: Braketi gevsetin ve lazer ve/veya sensor braketlerini birbirleri ile ayni
hizaya donduran.
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4. Lazer 1sinini sensor toz kapadina (1) ortalamak igin ayar lazer lizerindeki ayar tekerlerini
kullanin, ardindan toz kapadini “open” (agik) konuma yerlesene dek kaldirarak ve dondirerek
sensor aparatini agin.

Not

Lazerin braketine monte edilmesinden 6nce her iki sari renkli déner diigmenin de
hareket mesafelerinin yaklasik olarak ortasina getirilmesi siddetle 6nerilir. Bu, lazerden
gelen i1sinin olabildigince diz ve agisiz olmasini saglar.

Avyrica, her iki braketin de donus yoni bakimindan birbirine hizali oldugundan emin
olun.

Bu 6nlemler, 1sin ayarlama prosesini bliyiik oranda kolaylastiracaktir.
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Lazer i1sin1 ayarlama

Lazer ayarlama sihirbazi

Lazer ayarlama sihirbazi, dokunmatik cihazdaki temel lazer isini ayarlama 6zelligidir. Sensér
baslatiimis ve lazer isini ortalanmamissa, lazer isinini dogru sekilde ortalamak igin sihirbazi
kullanin. Sihirbaz oklari, hareketin gercgeklestirilmesi gereken yéni ve miktari belirtir.

- RES
‘ﬁ =t ‘L“'_'_'} - Sr! mm i =) i

REtAtE Shafts or tap ) oo ()i sheasline

« Lazer konumlandirma doner diigmelerinin yanindaki sihirbaz oklari (1 ve 2) yoéni ve
blyUkltgu doner digmelerin lazer 1sinini dogru sekilde ayarlamak icin ne kadar hareket
ettirilecegini belirtir.

« Doner digmelerden uzak olan sihirbaz oklari (6r. 3), lazerin dogru ayarlama igin fiziksel
olarak hangi yone ve hangi biyuklikte hareket edilecedini belirtir.

« Ulasilan lazer isini durumu 4 dahilinde goésterilir.
o 5, lazer isininin konum dedektorleri Gzerindeki konumunu gdsterir.
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« Sihirbaz oklari, lazer 1sini durumu iyilestikge buylklik ve tekrar sikhidi bakimindan
kiculur ve lazer 1sini ortalandiginda ise tamamen ortadan kaybolur.

o Lazer isini ortalandiginda 6lglim baslatilabilir.

Buna karsin, lazer isinini sihirbazi kullanmadan 6énceden ayarlamak da gerekebilir. Bu
durumda, soyle ilerleyin:

o "Lazer isini ayarlama (sensALIGN 5 EX)" on page 35
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XY Goruntusu

XY Gorilntlst fonksiyonu, 6lciime gegmeden 6nce lazer i1sininin iki sensér dedektor dizlemi
Uzerinde ortalanmasini kolaylastirmak icin kullanilir.

.
A X @ B N e bt

« XY Goruntusl ekranina dogrudan ulasmak igin gosterilen dedektor alanina (1) basin.

o XY GoriuntlsU ekranina ulasmak igin "sensor/lazer alanina" (2) basildiginda agilan "XY
Goruntusi" menl d6gesi kullanilabilir.

o XY GoriuntlsiU ekranina ulasmak igin lazere (3) basildiginda acilan "XY Gorintisid" meni
ogesi kullanilabilir.

s 0502 201082 44]
XY VIEW INFORMATION &
Plane 1 Plane 2 Sensor /OC i .
SN 39050000 40%
LASER ADJUSTMENT
. Bessr @
e 4+
Laser FEEY SEMSOR LIST
SNIWIO0NTE  100%
X=_ 7.901mm X= 7.855mm ‘ 354.4° LASER PROPERTIES
Y= 1.423mm Y= 2648 mm
o
ABSOLUTE SETTO ZERD ' 359.9 SENSOR PROPERTIES

Angle difference

@ 43

ki sensér dedektorii diizlemi XY Goériintiisti ekraninda gériinir. Her iki diizlemdeki lazer 1sini
noktalarini iki pozisyon dislisini de kullanarak ortalayin. Bazi durumlarda zincir tipi braketi
gevseterek veya hafifge dondlrerek sensALIGN sensorini destek direkleri boyunca veya
yanlara dogru hareket ettirmek gerekebilir.

Cevresel titresimin ve makine grubu titresiminin 6lgiim Gzerindeki etkisini kontrol etmek igin
"Sifira ayarla" fonksiyonu kullanilabilir. "Sifira ayarla" fonksiyonunu sadece lazer isini durumu
[1] "OK" veya "Ortalandi" oldugunda aktif oldugunu unutmayin.
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jomiss 5oz aioed]
XY VIEW INFORMATION &
Flane 1 Plane 2 Sensor /0T b i 1 -
EN: 39050010 0% O
o rhe | Wy | ST

Laser m0e 0 SEMSOR LIST
SHIOT0011E 100 o

AX = 0.020 mm AX= 0.018 mm . 355.3° LASER PROPERTIES
AY = 0.001 mm AY = 0.001 mm

i
assouure P00 omomemovemes

Angle difference

@ 3.0°

X¥ VIEW

H|

Eger lazer isini durumu "OK" veya "Ortalandi" [1] ise iki dedektor diizleminin XY dederlerini
0,0'a ayarlamak icin "Sifira ayarla" [2] tusuna basin. Bu dederler sonra, dederlerin sabitligini
kontrol etmek icin takip edilir. Mutlak dederlere geri donmek igin "Mutlak" tusuna basin.

Ekran tUzerindeki ment 6gelerinin asagidaki 6geleri gorinttlemek icin kullanilabilecegini
unutmayin:

Sensor listesi - tespit edilen veya dnceden kullanilan sensérlerin seri numaralarini ve ayrica
veri aktarimi igin kullanilan baglantinin tirind gosterir.

DEVICE TYPE BTSN COMNECTION  VISIBLE

.‘ sensALIGN SEX 55600551 Bluetooth L
LASER ADJUSTMENT

g

SENSORLIST

LASER PROPERTIES

SEMSOR PROPERTIES

XN VIEW

H

Lazer ozellikleri - kullanimda olan sensALIGN lazerinin ayrintili bilgilerini gosterir.

INFORMATION &
b. = -
Serial nurmber 35100118
LASER ADJUSTMENT
Temperature 24.0°C
SEMSORLIST
Battery status 100%
Calibration expiry date 28042016 LASER PROPERTIES
Laszer FW version 032
SENSOR PROPERTIES
Laser HW version 1.00
Lazer mode sensALIGN 5 EX lager XY VIEW

o - _

Sensor ozellikleri - kullanimda olan sensALIGN sensdridnin ayrintili bilgilerini gdsterir.
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INFORMATION
Serial nurmber
Angle
Temperature
Battery status
Calibration expiry date
Sensor FW version
Sensor HW version

Laser stalis

35050010

3568.3

250°C

a0k

24,09.20717

1.10

0.91

Laser OK

(s osozzieeE]
-
LASER ADJUSTMENT

SEMSOR LIST

LASER PROPERTIES

SENSOR PROPEATIES
XN VIEW
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Sensori galistirmak

"Veri aktarimi hatasi" [1] ipucu, lazer 1sini dogru ayarlandigi halde sensérin calistiriimadigini
belirtir.
[T TYEETIITIE

i-gl

A M @ RN mm

l Communication emar

mmlcauu“ s -

'Sensor list' (Sensor listesi) menid dgesine ulasmak icin dedektdr ve sensér/lazer alanina [2]
dokunun.

Glas osizzoiiEn|
(@) DEVICETYPE BTS. M. CONNECTION  VISIBLE @
'. sensALIGN 5EX 55600551 Bluetooth 3 (%) {
[1 SEMSOR LIST ]

2 Scacming for sensorls) I| LASER PROPERTIES

SEMSOR PROPERTIES

Hg

Taranan sensoérleri gorintilemek icin 'Sensor listesi' [1] meni 6gesine basin. 'Sensor(ler)
taraniyor' [2] ipucu, tarama islemi sirasinda gikar. Sensor tespit edilir edilmez listelenir ve
tespit edilen sensériin yaninda yesil, koyu bir nokta [3] cikar.

TR
DEVICE TYPE BTSN CONNECTION  VISIBLE L
10§ sensaucnsex  sssooss Bluetoath '

SEMSOR LIST

LASER PROPERTIES

SEMS50R PROPERTIES

XN VIEW

H

Listelenen sensore basarak sensori galistirin. Mavi, koyu bir nokta [1] sensoérin galistirildigini
belirtir.
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Olcim
Istenilen 6lciim modu 6lciim ekranindan segilir.
oo 1012010088
M {;1\ RES ﬂ!

A& 2
u

ot - -IH | mm b“‘f‘-

Olglim modu vitrinine ulasmak igin 6lciim modu bashgina [1] basin.

Istediginiz 6lciim modunu secmek icin vitrini asadi veya yukari kaydirin.

MEASUREMENT MODE

Multipoint

AVERAGING: AUTE

Yukaridaki érnekte Cok Noktal élgiim modu segilmistir. Olcimiin kalitesi élgiim standart
sapmasi (SD) veya 6lciim kalitesi faktori olarak gériintilenebilir. istenilen faktér, ilgili dgeye
basilarak ayarlanir. Ortalama, 'Ortalama’' tusuna basilarak ayarlanir.

Standart sapma (SS), 6lcim noktalarinin ortalama karekdk sapmasidir (ortalamalarin
ortalamasi). Bir veri noktasi grubun bu veri noktalarinin ortalamasina ne kadar yakin
kiimelendigini belirtir. Olgiim kalibresinin bir 8l¢listidiir. SS ne kadar kiigiikse, toplanan
verilerin kalitesi o kadar yuksektir.

Olgiim kalitesi su 6lciim ve ortam kriterleri ile tanimlanan bir faktérdiir: agisal dénis, 6lgim
elipsinin standart sapmasi, titresim, dénis dengesi, agisal dénus ataleti, dénis yonu, hiz ve
filtre cikisi. Bu faktdr ne kadar yliksek olursa, 6lclim kalitesi de o kadar yuksek olur.

Ortalama

Bazi endustriyel kosullarda, istenen kesinlige ulasmak igin okumalar alirken ortalamasi
alinacak élgimlerin sayisini (kayitli lazer darbeleri) arttirmak gerekebilir. Belirli 6rnek olaylar
arasinda ylksek makine grubu titresimine sahip ortamlar olur. Arttirilmis bir ortalama;
kaymali yataklari, beyaz meyal yataklari ve tasiyici yataklari 6lgerken kesinligi arttirir.

Ortalama alma islemi , 'Coklu Nokta' ve 'Statik mod' gibi 'nokta' élgimlerinde kullanilabilir.
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Multipoint

[1) averaging: s s

KN -

Ortalamayi, 'Ortalama’ tusuna [1] basarak ayarlayin. Ekranda gorilen ortalama dederini
ayarlamak icin bir 6lgek [2] kullanilir. Ardindan 'Ortalama' tusunda [1] gorinen istediginiz
ortalama dederine basin.
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Olciim modlan

Asadidaki 6lcim modlari yatay makine konfigirasyonlarinda kullanilabilir:

« "Kesintisiz Sweep 6lcimi" on page 46 — Bu mod standart kaplinli makineleri 6lcmek igin
kullanihir. Saftlar, kabul edilebilir 6lcim kalitesine ulasilana dek makinenin donis
yonlinde surekli olarak dondaralar.

« "Pass modu" on page 54 - Pass 6lciim modu, kaplinsiz ve déondlrilemeyen saftlar (biri
ya da her ikisi) igin kullanilir. Lazer, farkli konumlarda senséri gegecek sekilde
donduralar.

« "Cok noktali 6lcim" on page 50 - Bu; baglantisiz saftlari, dénmeyen saftlari, kaymali
yataklari [tasiyici (radyal) yataklar], beyaz metal yataklari, zor dénen saftlari, diizensiz
dénen saftlari, uzun acgiklik bulunan durumlari ve 1sininin kolaylikla mesafe disina
dismesine neden olacak blyuk hiza kaymalarini lgmek igin kullanilir.

« "Statik 6lcim" on page 52 - Bu mod, dikey monte edilmis makineleri 6lgmek icin
kullanilir.
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Kesintisiz Sweep odlciimi

Bu, varsayilan 6lgim modudur ve standart yatay kaplinli makineleri 6lgmek igin kullanilir.

RES *!

Tap Blor Mic measwe

Lazer i1sini ortalandiktan sonra saftlar dondurildiglinde veya m ya da'M’ (1) lizerine
dokunuldugunda 6lgiim otomatik olarak baslatilabilir. Saftlari agiya gore olabildigince genis
sekilde dondirin.

Saftlar dondurildikce ve makinelerin fiziksel durumuna bagli olarak donus cizgisi kirmizidan
(kalite < %40) amber rengine (kalite >%40<%60), yesile (kalite >%60<%80) ve maviye
(kalite >%380) dbner. Kaplin sonuglari, 8lgim kalitesi %40’a ulasir ulasmaz (dénus gizgisi
amber rengine déner) gorintdilenir.

’
1 lj3g u_ v & 704
Rotation ; ° =
- .' 167.9
r_205_2 » ; L 1% 0.03
Readings - ﬂ =uU.
]'8'2%_ N (e -II-E-U.(][J
3 | Tguality 2 » i¢ -0.03
" 4 -0.10

o (1) Saftlarin kapsadigi dénis acisi
o (2) Alinan 6lgim konumlari

« (3) Olgiim kalitesi

o (4) Donus cizgisi

« (5) ipucu

. (6) Olciim kalitesi %40’a ulasir ulasmaz (dénis cizgisi turuncu renktir) kaplin sonuclari
gosterilir

« (7) Cancel’ (Iptal) simgesi
« (8) ‘Proceed’ (ilerle) simgesi

‘Cancel’ (Iptal) E simgesine dokunmak, mevcut 6lcimii iptal eder. ‘Proceed’ (ilerle)

@ simgesine dokunmak, 6lgim sonuglarina erisiimesini ya da élcim(n tekrarlanmasini
saglar.
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==

‘Proceed’ (Ilerle) simgesinin rengi, ulasilan élgim kalitesini belirten dénis
Gizgisinin rengiyle ayni renk olacagini unutmayin.

(130 s v %]
Rotation / © 0.03 000 -003 -0.10

r205 LE -

Readings : 4¢ -0.03
rBz% ~ -, 4 -0.00
| ~quanty , ; i¢ -0.03
-0.10

Tap S 1o Wik resuilts oc 0 1o pdmeasure

’.
)\
» (1) Makineleri yeniden 6lgmek icin Uzerine dokunun.

~
« (2) Makine ayagi sonuglarini gériintiilemek icin Bl {izerine dokunun.
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Kesintisiz Sweep ol¢ciimii sirasinda dedektor araligi
genisletme

Bu 6zellik Kesintisiz Sweep 6l¢iimi modundayken 6lciim aralidi genisletmeyi otomatik olarak

etkinlestirir. Bu genis aralik lazer ayarinin gergeklestirmesine dyle iyi olanak saglar ki, blyuk
hizalama kaymalarina veya genis mesafelerdeki agisal kaymalara sahip 6lgme saftlarinin dahi
dedektér ylzeyini kagirmasina izin vermez.

. Kesintisiz Sweep olciimii kullanarak 6lgim gergeklestirilirken ve lazer 1sini dedektor
ylzeyinin sonuna yaklasirken ekranda otomatik olarak bir ipucu gosterilir.

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

(o] ©]

« Olciim araligini genisletmek igin Uzerine dokunun. Program 6lgiimU durdurur ve
lazerin ayarlanacadi ekrana gegis yapilir. Mevcut Gamze lazer durumu otomatik olarak
kaydedilir ve yeni pozisyona genisletilir. Ekranda beliren ipuglarini takip edin ve sari
digmeler yardimiyla lazeri tekrar merkeze dogru ayarlayin (1).

« Lazer isini ortalandiginda (2) Uzerine dokunun ve sonrasinda saftlari daha da
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dondirerek 6lgime devam edin.

s
Rotation
788
Readings
B N

“quality

| v | n_]

“Rotation = & 047 013 -030 -0.22
(188 S -

Readings ﬂ 4k 0.17

|——63% 4k 0.13

| Tquality 4 -0.30

o 4 -0.22

't
) SRS

Tap ﬁ oo, resUlts o L:_'L‘ Lo L EMEasure

. Saftlari acinin elverdigi diizeyde genislikte dondirdikten sonra, sonuglara ulasmak icin

RES
@ (3) Uzerine dokunun, sonrasindaysa sonuglari gérintilemek icin Eaalll (4)
Uzerine dokunun.
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Cok noktah dlgiim

Bu mod, slrekli dondlrilmesi zor olan saftlari 6lgmek icin veya sadece belirli donis
pozisyonlarinda 6lgiim saglamak icin kullanilir. Bu yontem ayni zamanda baglantisiz saftlari,
dénmeyen saftlari, kaymali yataklari, beyaz metal yataklari ve tasiyici (radyal) yataklari, zor
donen saftlari, dizensiz dénen saftlari, uzun aciklik bulunan durumlari ve i1sininin kolaylikla
mesafe disina diismesine neden olacak bilylk hiza kaymalarini dlgmek icin kullanilir.

Eder henliz tamamlanmadiysa makine boyutlarini girin, sonra lazer 1sinini ortalayin.

JCmsas  oerz2oieian)
DiM N RES |
) -
ﬁ o L T = mm &
[ tmerconerss |

B s
’ .* 0.3

TapENer M take initial paiit

« (1) 'Sonraki' simgesi — baslangig 6lcim noktasi almak igin basin
« (2) 'Sonraki' simgesine basma ipucu

Baslangig m Olgim noktasi almak igin 'Sonraki' simgesine basin, sonra saftlari normal
isletim yonlnde, bir sonraki 6lgiim pozisyonuna, déndirin.

[Clsas  oerzznietans]
e
MULTIPOINT

Iin . -y N e B
FRotation

N : .ﬁ45.1°
r 1 . 5

Readings.

Rotate then tupo coupling o take posnt

o (1) Bir sonraki 6lciimi almak icin kaplin alanina basiimalidir

o (2) Alinan nokta sayisi

« (3) 'Iptal' simgesi - mevcut 6lcimii iptal etmek ve yeni élgiim baglatmak icin kullanilir
Olgim noktasini almak igin kaplin alanina [1] basin. Kaplin alanina [1] basarak 6lciim

noktalari alirken saftlari dondirmeye devam edin. Bir dénls agisinin genisligine gére mimkuin
oldugunca fazla 6lgciim noktasi alin.
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Ao

“Rotation

£S5 4

« (1) Donls yayr alinan noktalari ve saftlarin kapsadidi dénis acisini gosterir. Yay
kirmizidan [< 60°] -> amber rengine -> yesile [> 70°] renk degistirir

o (2) Mevcut 6lcim igin saftlar tarafindan tamamlanan donis acisidir

e (3) Mevcut 6lgim icin alinan 6lgim noktalari sayisidir

o (4) Mevcut dlgiimde elde edilen standart sapmadir

« (5) 'llerle' simgesi - 8lcim sonuclarini gériintiileyerek devam etmek icin basin

Ug dlgim noktasi alindiktan sonra 'Ilerle' simgesi (renkleri dénis yayi ile degistir) aktif
hale gelir.

Saftlar en az 60° déndlruldiginde ve en az (g 6lcim noktasi kaydedildiginde yatay ve dikey
kaplin sonuglari goruntilenir. Ancak, eder dlciim kalitesi secildiyse kaplin sonuglari, donis
yay! (1) sariya donduglinde gérintilenir.

Sonuglari géruntilemek veya tekrar 6lciim yapmak icin 'Ilerle’ simgesine basin.
Eger gerekirse, 'Sonuglar' ekranindan Live Move'a ulasilabilir.
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Statik olciim

Bu 6lgiim modu baglantisiz saftlar, donmeyen saftlar ve dikey ayak montajli veya flang
montajli makineler igin kullanilir.

Eger henliz tamamlanmadiysa boyutlari girin, sonra lazer isinini ortalayin.

RES *!

™
Tap K w0 rotate then tapEor @ 2
10 take first point

« (1) 'Sol/sad' gezinme simgeleri gosterilen lazeri ve sensori, bilesenlerin saftlar (zerine
monte edildigi gercek pozisyonuna karsilik gelen acisal bir dénlise konumlandirmak igin
kullanilir.

o (2) Goriuntllenen lazerin ve sensorin yerini ekran ipucuyla ayarlayin, sonra 6lgim
noktasi alin

Saftlari sekiz 45°'lik pozisyondan (6rn. sensorden lazere dogru bakildiginda 12:00, 1:30, 3:00,
4:30, 6:00, 7:30, 9:00 veya 10:30 saat yonl) herhangi birine dondirin. Harici bir egim 6lcer
veya agl 6lcer kullanarak saftin pozisyonunu mimkin oldugunca dogru sekilde ayarlayin.

Olgimii baslatmak icin yanip sénen M veya m isaretine basin.

|

“Rotation

¥

it_e'uaﬂas

o (1) Alinan nokta sayisi (bu 6rnekte baslangi¢c noktasi)
o (2) Sonraki 6lgimU gergeklestirmek icin yanip sénen M lizerine dokunun

o (3) Goruntilenen lazerin ve sensorin yerini ekran ipucuyla ayarlayin, sonra 6lgiim
noktasi alin

« (4) 'Iptal' simgesi - mevcut élciimi iptal etmek ve yeni 6lgiim baslatmak icin kullanilir

Safti bir sonraki 6lgim pozisyonuna dondtrin. Gorintilenen lazer ve sensér monte edilen
bilesenler ile ayni agisal pozisyonda olmalidir. Gosterilen senséri ve lazeri konumlandirmak

igin | ¢ veya ¢ simgesini kullanin, ardindan yanip sénen M’ye [2] dokunarak sonraki
6lgim noktasini alin.
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=)

Not

Bir 6lcim noktasi aldiktan sonra, goéruntilenen lazer ve sensér ekrandaki bir sonraki
saat pozisyonuna gelir.

Eder saft donisi kisitlamalari belirli saft pozisyonlarinda 6lgimler almayi engellerse iki

S <
secenekten birini kullanarak bunlari | baypaslayin

Olgiimlerin 90° lizerinde en az ¢ pozisyonda alinmasi gerekir, ama daha genis bir acida daha
fazla 6lgum tavsiye edilir.

« (1) DoOnUs yayi, 6lcim sirasinda saftlar tarafindan kapsanan doénis acisini gosterir. Yay
kirmizidan [< 60°] -> amber rengine -> yesile [> 70°] renk dedistirir

o (2) Mevcut 6lgim igin saftlar tarafindan tamamlanan dénuls agisidir
o (3) Mevcut dlcim igin alinan 6lcim noktalari sayisidir
o (4) Mevcut 6lgim icgin dlciim kalitesi

« (5) 'llerle' simgesi - 6lciim sonuclarini gériintiileyerek devam etmek igin basin
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Pass modu

Bu modda lazeri destekleyen saft, lazer i1sinini gegerken sensor lensine vuracagdi sekilde

déndurilir. Olcimler, lazer 1sin1 dedektdriin orta bélimiinden gecerken alinir.

o Lazer isinini ortalayin. Yanip sénen bir M (1) 6l¢imin alinabilecegini belirtir.

M
e

L
“Rotation
1

it_eaaﬂés

0%

~gualtty

. Olcum basliklarindan birini (lazer) destekleyen safti sonraki konuma déndiiriin, ardindan
diger basllcj_l destekleyen safti (sensor) karsidaki basligi yavasca gecgecek sekilde
dondirin. Olgim, lazer isinl sensor dedektdrinin orta bolimiine vurup gegerken

otomatik olarak alinir.

e
54

Reatings

[55%

~guality
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sensALIGN 5 sensor gévdesinin 6n tarafinda bulunan lazer 1sini ayarlama LED’i
yesil yanip séner.

« Adim 3, dlgimleri alma kismini olabildigince cok konumda ve mimkin olan en genis
acida tekrarlayin. Olgiimler, en az 60° déniis Uzerindeki en az (ic konumda alinmissa
kaplin sonuglari (1) gosterilir.

[9_70 ! *ff e B g
Rotation B . _

rBS ] { ] ( e, : 1 u . 90.2°

Readings ‘ e “ ¢ -0.03

(E-B%_ — 0 ] -0.02
“qualiy -0.05
0.03

=R

« Yeterli sayida 6lglim noktasi aldiktan sonra sonuglara ulasmak igin Uzerine

dokunun.
[ sz
A o @ RN mm i*i
[ lsssccentewd |

o7

“Rotation © .003 002 -005 0.03

83 i
Eeaainﬁfi ‘ ; ¢ “ ¢ -0.03
|'5_3% oW 4 -0.02
~Quaity i¢ -0.05
4  0.03

= -~
T S 10 Wik rosults oo (i) 1o cameasune \'0.1}

« Sonuglari gérintilemek igin E Uzerine dokunun.

=)

Not

Saftlardan biri serbestge donerken yalnizca bir saft kolay dénemiyorsa, sensori
her zaman dénemeyen saftin Gzerine monte edin (manyetik kaydirma braketi ALI
2.230 kullanin). Lazeri ve sens6ri normalde hizalama amaglari igin yaptiginizin
tersi bicimde kurmak anlamina gelse dahi, lazeri kolay dondiridlemeyen saft
lizerine asla monte ETMEYIN. ‘Rotate machine view’ (Makine gérinimini déndiir)
islevini kullanarak, tasinabilir ve sabit makineleri her zaman gevirebilirsiniz.
Lazer ile sensérin ebatlar ekranindaki normal yénlendirmesini kullanarak tim
ebatlari gergek ayarlamaniza uygun girin.
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Manuel girdiler ve komparator girdileri

Olciim tablosu su islevler igin de kullanilabilir:

« Manuel okumalar girme

o Bir komparator 6lcimu ekleme ve kaplin sonuglarini gérintileme

o Sensor-lazer 6lcimuni kullanarak hizalama sonuclarini karsilastirilabilir komparatér
okumalarina dénustirme

mm

MEASUREMENT TABLE
. Meas. veRTICAL HORIZONTAL QuALITY
Ty 4+ 4 4F aF S0
08 23012019
« @ asrouno -0.020 0.023 0091 0.023
1 @ 3 oo 0012 0032 amz  4e% 0048
2 O C 0012 0.012 0.054 Q024 M% Di0d
| @ : M % emo 01023 0081 0023 e 0007
D ¥ -
|l
T

Olciim tablosu ekraninda

gosterilir.

07 Add manual measurement

+ ':' Add dibl gauge Measurement

A

Y

Not

Uzerine dokunun. Manuel girdi ve komparator islevleri

’-_‘m::E Convert coupling results 1o dial gauge readings

1. Olgiim tablosuna herhangi bir 8lgiimi olmayan yeni bir varlik igin erisilmisse, burada
mevcut olan iki segenek "Add manual measurement" (Manuel 6lcim ekle) ve “Add dial
gauge measurement” (Komparatér 6lcimi ekle) seklindedir.

2. Sensoérden kapline merkez 6lglUsu girilerek yeni bir varlk igin kaplin sonuclari
alani 6lgim ekranindan 6lgim tablosuna erisilebilir.

3. Sensoérden kapline merkez 6lcglsi olmayan yeni bir varlik igin sonuclar ekranindaki
kaplin sonuclari alanina dokunularak 6lgiim tablosuna erisilebilir.

Manuel 6l¢ciim degerlerini girme
Gosterilen (¢ 6ge ile birlikte "Add manuel measurement" (Manuel 6lcim ekle) secenedine

dokunun, ardindan kaplin dederlerini manuel olarak girmeye devam edin.
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MANUAL MEASUREMENT INPUT mm

Wi [
4k 4k 4+ AR
0.10 0.20 0.30 0.40

Tum dederleri girdikten sonra, 6lgiim ekranina dénmek igin Uzerine dokunun. Eklenen
manuel deder 6lcim tablosunda belirir. Girdinin yanindaki el simgesi bunun manuel bir girdi
oldugunu belirtir.

MEASUREMENT TABLE mm
L MEAS, VERTICAL HORIZONTAL QUALITY
i o I 4+ QF =]
Jog 23m.209
o @ asrouo 0.200 0.100 0.400 0.300

0.016 B0i2 0,032 o012 A% 0,045

0.020 0023 0.091 0.023 8% ooar

.
2 i £ ooz 0oz 0.054 0024 % 010
-
i ]
S

0.200 0100 0.400 0.300 - -

Bir komparator olgiimii ekleme

Gosterilen U 6ge ile birlikte "Add dial gauge measurement" (Komparator élgimu ekle)
segenedine dokunun, ardindan istenen komparatér kurulumunu segin. Bes kurulum yéntemi
mevcuttur:

o Cember ve ylz (pozitif)

« Cember ve ylz (negatif)

o Cember ve yuz (ters gevrilmis)

« Cember ve ylz (negatif ters cevrilmis)

o Ters goOsterge

Sonraki 6rnekte, cember ve ylz (pozitif) yontemi segilmistir.

DIAL GALGE MEASUREMENT mm

Setup
Measurement

Ak
1k

S
1 DISTANCE A == R: .||-

:.: e " = ) = “

Rim-Face positive method I

ROTALIGN touch EX 57



Cihaziciyardim

Gereken ebatlari ve braket ediminin miktarini girin. Bu 6rnekte, A eksenel uzakligi 75 mm, R
radyal uzakhg: 25 mm ve R gosterge braketi egimi -0,10 mm’dir.

[CBags 24012019 15:4]
-
r—r—\:-[/' naciAL DIAL GAUGE

DIAL GAUGE MEASUREMENT mm

+
HH ? 8 9
=4
! 4 5 6
Rim-Face positive method 1 2 3
I DisTance A 75 R: 25 0 m
o 5AG A - R'I -0.10 @
Not

-~
" 1}
"Measure" (Olgim yap) simgesi eksenel ve radyal uzakliklar girilir girilmez
belirir. Bu sebeple 6lcime edim dederini girmeden devam etmek mumkuandur.

Olgllen komparatdr okumalarini girin, ardindan kaplin sonuglarini gérintiilemek icin
Uzerine dokunun.

[Clars 2éoi 2019 iEa]
DIAL GAUGE MEASUREMENT mm &
e >

DIAL GAUGE

A -0.25 R [ 0.50 ]

o

—

Y
:Iwm\o]H

' ’ hmFMEMIm mmm

Komparat6r okumalari artik bosluk ve ofset baglaminda kaplin sonuglari olarak gosterilir.

DIAL GALGE MEASUREMENT mm &
e -
O Setup
A 025 x -0.50
9 3 Measurement
R 010 R 0.0 e
i¢ -0.18
6 o i -0.34
A -025 R 050 4+ 0.55
Lo 0.28

, e mened

Komparatér 6lcima artik Uzerine dokunularak erisilebilen 6lgiim tablosunda listelenir.
Komparatér 6lcimd, girdinin yanindaki komparatér géstergesi simgesinden belirlenebilir.
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MEASUREMENT TABLE mm
L MEAS, WVERTICAL HORITONTAL QUALITY
44 ] 44 4k aF y
@ asrounp 0183 0342 0.550 0.7
1 @ 0.016 0012 -0.032 om2 48% 0.045
2 \‘i -:: 0m3 o2 0.054 0.024 34% 0.104
3 -,i "¥ oo 0023 0.0 ooz s 0007
4 @ 0.200 0100 0.400 0.300
| @ s @ 0183 0342 0550 0275

Gegerlilik kurah

Komparator okumalari saat 12, 3, 6 ve 9 yonlerinde alinir. Gegerlilik kurali saftlar dondaginde
saat 12 ile 6 yonindeki komparatér okumalarinin 6zetinin, saat 3 ile 9 yoniindeki komparator
okumasi Ozetlerine denk olmasi gerektigini ifade eder.

UST + ALT = YAN + YAN

Yukaridaki dogru dedilse 6lgim tekrarlanmalidir. Dokunmatik cihaz, gegerlilik kuralini kontrol
eden islevsellige sahiptir. Girilen komparatér 6lcimu dederleri gecerlilik kuraliyla
eslesmiyorsa, ekranda "Normalize" (Normallestir) ipucu belirir.

DIAL GAUGE MEASUREMENT mm

h
— o~

: 0.35
_ . Rimm-Face pasitive method NORMALIZE

Ayarlanmis komparatér dederlerini gorintilemek icin "Normalize" (Normallestir) Gizerine

dokunun. Kaplin sonuglari Uzerine dokunularak dogrudan da gorintilenebilir.

[Clars 24012000 1559)
DIAL GAUGE MEASUREMENT mm =
- - P -
U Setup
A 0.30 A -0.55
9 3 Measurement
R: 0.10 R 040 —
-0.18
6 -0.34
A -D25 R 0.50 0.62
0.29

: e pesemeed m

Not
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Ayarlanan komparator dederleri gegerlilik kuraliyla eslesir. Gosterilen kaplin sonuglari
gecerlilik isleminden etkilenmez.

Kaplin sonuglarini komparator okumalarina doniistiirme

Olciim tablosundan, kaplin sonuglari komparatér dederlerine déniistiriilecek 6lgimii segin.

MEASUREMENT TABLE mm
L MEAS, VERTICAL HORIZONTAL QUALITY
1r 4k 4k 4F QF S0
Jo8 2mz2me
« @ asrounp 0.020 0.023 0091 0.023

0.016 D0i2 0,032 G012 A% 0,045

.
z @ 4 0.013 ooz 0,054 0.024 3% 0.104
® °

-0.020 0023 a.0s1 0.023 83% o.ear

lizerine, ardindan "Convert measurement to dial gauge" (Olcimii komparatére déniistiir)
secenedine dokunun.
Istenen komparatér ayarina dokunun, ardindan eksenel (A) ve radyal (R) ebatlari ile braket
edimi miktarini girin.

DIAL GALGE MEASUREMENT mm

- b
£ " DIAL GAUGE

B |
o kW oCo 4

| DIsTANCE A 75 R 25 .
-

[0 SAG A — R: 0.10 1
Lol 0 @

-~
Tesisat komparatdr degerlerini ve ilisik kaplin sonuclarini gérintilemek igin Uzerine
dokunun.

[Class __2401.201912:30]
DIAL GAUGE MEASUREMENT mm &
O Setup
A 0.05 A -0.08
g 3 Measurement
R: -0.08 R 007 —

: Rimi-Face pasitive method
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=)

Not
Hesaplanan komparat6r dederleri gecerlilik kuraliyla eslesir.

Déntlstirme artik Uzerine dokunularak erisilebilen 6lgim tablosunda listelenir.

MEASUREMENT TABLE mm
(] MEAS. VERTICAL HORIZOWTAL QUALITY
4k ik 4k 4k aF 1)
208 302019
@ asroune 0.020 0.023 0.091 0023
1 Q 0.016 am2 0032 omz % 0048
z ﬂ C 0013 0012 0.054 0014 % 0104
% .
’ 3 ﬁ "t oo 0023 0.091 0023 83% 0007
l @ @ om0 0023 0091 0023 - -

Donustirilen kaplin sonuglari, dogrudan dokunmatik cihaz kullanilarak elde edilenlerle
esdederdir. Komparator 6lgimu girdinin yanindaki komparator gostergesi simgesinden
belirlenir.
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Olgiim araligimi manuel olarak genislet

Olgiim araligi manuel olarak Multipoint ve Static (Statik) 6lciim modlarina genisletilebilir. Bu
aralik uzatma, lazer isinin bliylik hizalama kaymalarina veya genis mesafelerdeki agisal
kaymalara sahip saftlari 6lcerken dedektér ylizeyini kagirmasina izin vermeyen bir lazer ayari
gerceklestirilmesini saglar. Olciim esnasinda, manuel uzatma ‘Laser end’ (Lazer sonlandi)

yazisi gosterilmeden dnce XY goértinimune eriserek saglanir.

62

. Ekrandaki lazer noktasi (1) saftlar dondurilirken Multipoint IntelliPOINT 6lgim

modlarindan 6lgimler almak Uzere dedektor ekraninin merkezinden uzaklasmaya
devam ediyorsa, “"XY view” (XY goérinimu) ekranina erismek igin dedektdr alanina (2)
dokunun.

42°

I3

Rotation

it-ead_iﬂ-ﬂs

2

~gualtty

Rotate then ta: coupling to take point

m
L
T
) -

2 1]- 35.2*
o

J.’ 39.3°
-

o “XY View"e (XY gbérinimu) girildikten sonra, sari renkli iki lazer dikey ve yatay konum
déner digmesini kullanin ve lazer noktalarini kare hedeflerin igine veya bunlara oldukga
yakin konumlandirilacak sekilde ayarlayin.

==

Not

Lazer ayarlama prosediri esnasinda sensoériu yeniden ayarlamaktan kaginin.

X¥ VIEW INFORMATION

Flane 1

X=
Y=

Flane 2
- -
6381 mm X= 6.230mm
0.300mm Y= 0.448 mm

ARSOLUTE

XY VIEW INFORMATION

Plan

o=
Y=

e 1

&5

1.275mm. X =
0.446 mm Y =

ABSOLUTE

SETTO ZERD

Plane 2

&

1.121 mm
0.560 mm

SETTO ZERD

Sensor 55C
EH: 35050010 75% O

Q 35.2°
B oo
Angle difference

@ 4.1°

Sensor I55C
EN: 39050000 T5% O

Angle difference

@ 1.6°

§

i

MULTIPOINT

LASER PROPERTIES

SEMSOR PROPEATIES

g

MULTIPOINT

LASER PROPERTIES

SEMSOR FROPERTIES

=
@ :
=z
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» Lazer isini ortalanmis halde Uzerine dokunun ve ardindan saftlari dondirmeye
devam ederek 6lcimi surddrdn.

[12°

“Rotation

g7

iieaﬂi ngs -
WEY.

quality

Rotate then tug co

ﬁ oiM i RES w mm ]
o= e -k S i = -
LSS

[ | v [ ]
“Rotation N Wy 5 003 0.04 -016 0.7
[/ | ;

Eenliiﬂﬂ-‘-‘ t el - 4¢ -0.03

75% ' i 0.04

| “quality i -0.16
4 017

& [a5

Tap 552 10 view osults o 00 o ameasure

« Saftlari acinin elverdigi diizeyde genislikte dondurdikten sonra, sonuglara ulasmak igin

RES
@ (1) Uzerine dokunun, ardindan sonuglari gérintilemek igin (2) Uzerine
dokunun.

==

Not

“Proceed” (ilerle) simgesinin [] rengi, ulasilan 6lgiim kalitesine baghdir.
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« (1) Hem yatay hem de dikey ayak sonuglarini es zamanli ve 2D olarak goésterir
o (2) Yalnizca dikey ayak sonuglarinin gosterilmesi icin kullanilir

o (3) Used to display Yalnizca yatay ayak sonuclarinin gésterilmesi icin kullanilir
« (4) Olciim sonuclarinin 2D olarak gdsterilmesi igin kullanilir

« (5) Olcim sonuclarinin 3D olarak gdsterilmesi igin kullanilir

« (6) Live Move'u baslatir

o (7) Varlik 6lcim raporunun olusturulmasi icin kullanihr

o (8) Varlik parkurunda varlik dlgtimlerini kaydetmek icin kullanilir

o (9) Sonug modunu segcmek icin kullanilir

« (10) Makine simgesindeki kaydirma diigmesine basildiginda GglG "Train Manager"
(Katar yoneticisi) / "Train Setup" (Katar kurulumu) / "Train Fixation" (Katar sabitleme)
ekrani acilir

o (11) Hizalama durumu tolerans semboli

. LU ' 4
Sonuglar ekraninda (¢ simge - -

durumdadir ve her zaman kullanilabilir.

boyutlar, 6lglim ve sonuglar - aktif

2D V ve H ayak sonuglari ekrani sirayla dikey (V) ve yatay (H) ayak pozisyonlarini gosterir.

Ayak dlzeltme degderlerinin yanindaki koyu oklarin renkleri su sekilde dogrudan kaplin
hizalama durumu ile ilgilidir:

Mavi - mikemmel [ayak hareket ettiriimemelidir]
Yesil - iyi [e§er mumkilnse ayak ayni birakilmalidir]

Kirmizi - kot [daha iyi bir hizalama durumu elde etmek igin ayadin hareket ettirilmesi
gerekir]
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0.23+ ¢ 0.68 Y

S S
v _-0.02
i
v L0
v 0.
4¥ 5-0.16

e Ton] W+ Do

. (1) Dikey ayak pozisyonu sonuglari

(2) Yatay ayak pozisyonu sonuglari

(3) Dikey kaplin sonuglari

(4) Yatay kaplin sonuglari

o (5) Secilen sonuglar modu
o (6) Hizalama durumu tolerans semboli
« (7) 2D olarak yatay ve dikey ayak sonuglari

Isaret diizeni

Ustte acikken veya bakan kisiye gére yandayken kaplin boslugu pozitiftir. Bakan kisinin,
ekranda gorindagu gibi, makinelerin 6niinde durdugu kabul edilir.

Sag saft ekseni sol saft ekseninden daha ylksekken veya bakan kisiye gére sol eksenden daha
uzaktayken gikinti pozitiftir.
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Hem dikey hem de yatay sonuglari sabit olarak tanimlanan makinenin merkez gizgisine gére
ayak pozisyonunu gosterir. Pozitif dederler makinenin bakan kisiye gore yukarida veya uzakta
oldugunu gosterir. Negatif dederler makinenin bakan kisiye gére asadida veya yakinda
oldugunu gosterir.

&ﬁ:m% + EM@

ol |l
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Coklu ayak sonuglari

Ayak diizeltmeleri
Coklu ayak bulunan bir makinedeki ayak diizeltmeleri sonug ekranindan goértntdlenir.

~ RES
ﬁ o \E‘;‘ -. 5. mm

S

SAVE

Q" 00
0.01

& - 00
i 0.25
ot | @

Coklu ayak sonuglari ekranina erismek igin makine merkez eksenine dokunun.

=)

Not
Makine orta ayaklari halihazirda makine 6zelliklerinde tanimlanmigsa orta ayak igin
ayak duzeltmeleri goériantilenir. Asagidaki 6rnekte orta ayak tanimlanmamistir.

TS FTETITYY
MULTIPLE FEET mm &
i
@ - ] Mutiple feet
1 2
& _ o0 TR

a) ] oo J o
1+(2) 330 | RE! ] oo

Orta ayak eklemek igin Uzerine dokunun.

MULTIPLE FEET mm

PR
. .=
a | @ | |

:lwoxonH

p

A—

[=]

g

—

o

e
N
S k2 W 00+

ElEa
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Gorunen satira 6n ayaklar ile orta ayaklar arasindaki mesafeyi girin ve ardindan

Uzerine dokunun.

MULTIPLE FEET
O
: )
& | B
@ § oos o
10 (2) 145 | 1 oos | 1 oz
1++(3) 330 | EE 1 oos

Orta ayaklar igin ayak diizeltme verileri ilgili satirda goérinr.

PR

. RESULTS

Multiple feet
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Toleranslar

Hizalama kalitesi, girilen makine ebatlarina dayanan toleranslar ile RPM’nin
karsilastirilmasiyla degerlendirilir.

Tolerans araliklari kaplin, kaplin formati ve cap (bosluk dederi igin) kadar RPM tipine gore
tablo biciminde derlenir. Kaplin tipi gegis safti ise, tolerans tablo dederi RPM ve ara saftin
uzunlugu ile belirlenir.

Kardan icin toleranslar 1/2° ve 1/4° limitlerinde mevcuttur.

Toleranslara ebatlar ekranindan erisilebilir.
[omaas  22022010153s]
DiM M RES . |

= i BT mm i £ &
51490

e »

COUPLING TYPE

SHORT FLEX

Short flex

Kaplin (1), artik istenilen kaplin tipinin segilmesi igin beliren vitrini kullanabilir (2). Kaplin
tolerans tablosuna erismek icin ‘*Tolerances’ (Toleranslar) (3) Gzerine tiklayin.

Mevcut tolerans tablolari

Mevcut tolerans tablolari makine galistirma sikhidina dayanmaktadir.
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TOLERANCES mm

Tolerances enabled: I:TJ O

COUPLING TYPE
User defined tolerances

e
-
7 1490 * o 110 TOLERANCES
13 ——

TARGETS

-

q

oy
Ak &+ @ Ak 4k

0.05 0.05 0.07 0.10

Combined 50 Hz & 60 Hr
50 Hz
60 Hz

ANSVASA 52.75-2017 Minimal - AL 4.5

ANSIASA 52.75-2017 Standard - AL 2.2

ANSUASA S2.75-2017 Precision - AL 1.2

Toleranslari agmak igin (1) simgesini sada kaydirin. Istenilen tolerans tipini secmek icin (2)
tzerine tiklayin. Mevcut toleranslari gdsteren bir acilir meni (3) acilir. 1lgili tolerans
tablosunu goérintilemek igin istenilen tipe dokunun (4).

ANSI standart spesifikasyon toleranslari

Acoustical Society of America (ASA) standart doner makinelerdeki kisa esnek kaplinler ve
gecis safti kaplinleri icin saft hizalama toleranslari gelistirmistir. Bu toleranslar, onayli
American National Standards Institute (ANSI) spesifikasyonudur ve (g dizide
gruplandiriimistir (minimal, standart ve hassasiyet).
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Kullanici tanimh toleranslar

. o F

Tolerances anabled: O

Usar dufiod Solacances: :1_] COUPLING TYPE
[ s ) @ sona o

D 1490 # ¢ 10 TOLERANCES

v I ———————
- TARGETS
4k 4k

H

TOLERANCES mm

Tolerances enabled: O
COUPLING TYPE
User defined tolerances: O

|

Asymmetric tolerances:

) 1480 # @ 110
)

— o~
o M W00 4
3 w o v |

Kullanici tanimli toleranslari agmak icin (1) simgesini saga kaydirin. Asimetrik toleranslar (2)
yalnizca kullanici tanimli toleranslar agildiginda etkinlestirilebilir. Kullanici tanimli toleranslari
ekran klavyesi (4) kullanarak diizenlemek igin (3) Uzerine tiklayin. Diizeltilen degerler artik
gorintilenir (5).
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Asimetrik ve simetrik toleranslar

oo ooz
TOLERANCES mm i &
Tolerances anabled: O 1
User defined tolerances: O
Aszymmelric tolerances: iT] D COUPLING FORMAT
) 1490 # @ 110 TOLERANCES

- —————————
T TARGETS
4k 41k
@
0.02 0.08

H

TOLERANCES mm i &

Tolerances enabled: O |

Ussir defined tolerances: O

Asymmetric tolerances: (3) COUPLING FORMAT

D 1490 # & 110 TOLERANCES
" v S ——
@

@ " ' " TARGETS
1k ik 4k 4k
0.00 0.08 0.02 0.00

Asimetrik toleranslar aciimadiginda (1), gortntilenen belirli toleranslar (2) simetriktir.

Bosluk ve ofset toleranslari yatay ve dikey dizlemler igin aynidir.

Asimetrik toleranslar aciksa (3) belirli degerlerin dordi de (4).goruntilenir.
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Kaplin formatina dayanan tolerans tablosu

o i soi s
TOLERANCES mm &
Tolarances enabled: O
COUPLING TYPE
Usir defined tolerances:
=
Type of tolerance: COMBINED 50 HZ & B0 HZ | (3] COUPLING FORMAT

01490 # O 110 TOLERANCES
- ————————

TARGETS
=~ oK
[ 4 @ 4 | e 4k
| 0.05 0.05 0.07 0.10 l
TOLERANCES mm | i P
Teberances enabled: O |
Usir defined tolerances:

—
Type of tolerance: COMBINED 50HZ & 60 Hz | (3] COUPLING FORMAT

) 1480 # @ 110 TOLERANCES
1l —

TARGETS
oK

4+ | 4k
| 0.03 0.05 0.04 0.10 l

Ml

[ 4

Ayni tip tolerans, RPM ve kaplin capi icin tolerans degerleri secilen kaplin formatina goére

degdiskenlik gosterir. Kaplin formati (1) kisa esnek kaplin icin bosluk/ofsettir ve (2) ise kisa
esnek kaplin icin agi/ofsettir. 3 (izerine dokunarak kaplin formatini degistirin.

=)

Not

Birlestirilmis gecis saft formatlari igin tolerans tablosu bulunmamaktadir. Birlestirilmis

formatlar, 6lciim mesafesi ve jak safti hem sag hem de sol saftin bir uzantisi olarak
niteler.
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Canh Mod

(.

=)

Not
Statik 6lcim modu secilmisse ancak sensoriin ve lazerin istenen 45°'lik saat konumu
(1) secildikten sonra Live Move ekrani segilir ve gortinen ekrandaki konum seceneginde

POSITION LASER AND SENSOR AT PROPER CLOCK POSITION

Uzerine dokunuldugunda onaylanir.

Live Move ayni anda hem yatay (H) hem de dikey (V) dizlemlerde izlenir.

i
ik
Q.
ﬂ e [
4k

Tap (@ when done or @) to unde. a @ @

(1) Dikey ve yatak ayak dizeltmelerini es zamanli olarak takip etmek icin 'V/H' (D/Y)
simgesine dokunun

(2)Dikey ayak diuzeltmelerini takip etmek icin 'V' (D) simgesi Uzerine dokunun
(3) Yatay ayak duzeltmelerini takip etmek icin 'H' (Y) simgesi Uzerine dokunun
(4) Oklar makine ayaklarinin hareket ettirilecedi yoni ve biayuklaga gosterir
(5) Tolerans kodlanmis bosluk ve ofset kaplin dederleri

(6) 'Undo' (Geri al) simgesine dokunmak kullanicinin yeniden 6lcim yapmasina ya da
Live Move'u tekrar baslatmasina izin verir

(7) 'Proceed' (Devam) simgesine dokunmak kullanicinin yeniden 6lgim yapmasina ya
da Live Move'u tekrar baslatmasina izin verir

Live Move tespit edildikten sonra 'Iptal' simgesi E 'Geri al' simgesi ile degistirilir .
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8555
i .326.8’
ﬂ 4k 0.01
4 -0.01

¢ -0.11

i -0.16

1® B8O

Align machines then tap(Zwhen done or (1o cancel,

. (1)'iptal' m simgesine basmak 'Move'u iptal et'i acar

. (2) 'llerle’ simgesine basmak Live Move'un yeniden baslatilmasini veya
makinenin tekrar 6lcilmesini saglar.

Eder lazer i1sini ortalandiysa, bastiginizda Live Move otomatik olarak baslar.

Align machines then tap(Zwhen done or (1o cancel. m

Eder lazer 1sini ortalanmadiysa XY Goriiniimiine ulagmak igin ekranin dedektor alanina [1]
basin.

A\

DIKKAT

Makineyi adir balyoz darbeleri ile hareket ettirmeye CALISMAYIN. Bu, yatagin hasar
gérmesine sebep olabilir ve ayrica yanlis Live Move sonuglari yaratir. Makineyi hareket
ettirmek icin ayaklarda jak civatalar veya mekanik ya da hidrolik cihazlar tavsiye edilir.

&

Simleyerek, koyu dikey [2] yatay [3] oklari takip ederek makineyi yanal hareket ettirip
hizalama kosulunu dizeltin. Renk kodlu oklar ulasilan kaplin toleransini su sekilde gdsterir:
Mavi (mikemmel kosul); Yesil (iyi kosul) ve Kirmizi (k6éti kosul). Makineler, en iyi saft

hizalama pratiklerini gézlemlerken, bir gilen yliz [@] (mikemmel tolerans) ile veya bir OK

simgesi [@] (kabul edilebilir tolerans) ile gbsterilen kabul edilebilir toleranslar igine
alinmalidir.

=)

Not
Sistem hem yatay hem de dikey Live Move'u es zamanli olarak izler. Live Move
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fonksiyonu baslatildiginda dikey gortinim (V) secildiyse sadece dikey kosul
goruntilenecektir (buna ragmen her iki diizlem de es zamanli olarak izlenir). Benzer
sekilde, yatay gortinim (H) secildiyse sadece yatay kosul gorintilenecektir (ama her
iki dizlem de es zamanli olarak izlenir).

Makineleri tolerans igine getirdikten sonra ayak civatalarini sikin ve sonra tusa basin .

~ RES
& e 1“:‘;‘ -, N mm

|

@3 a3 MOVE RESULTS

s
< -

I .326.8°
“ 4 0.01
4 0.02

u 4 0.04
4 -0.01

et 8| &

=
13 o . -

Live B2 Move sonuclarini tekrar 6lgmek ve dogrulamak icin tusa basin ve yeni hizalama

kosulunu onaylayin.
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Hareket simulatoriu

Adindan da anlasilacadi lizere hareket similatoéri hizalama kosullarini diizeltmek igin gerekli
olan sim dederlerini ve yatay hareket diizeltmelerini simule etmek igin kullanilir. Simulator
mevcut sim kalinhdini ve makinelerin fiziksel olarak ne kadar hareket ettirilebilecedini hesaba
katar.

=)

Not

Hareket simulatéri yalnizca tek bir dizlemde kullanilabilir (Ddikey ya da Yatay).
Simulasyon yalnizca glincel (veya “kalan”) élgiim igin uygundur. Simtlasyon 2D veya 3D
dizeyinde goruntilenebilir.

Hareket similatéri sonuglar ekranindan baslatilir. Olgiimler alindiktan sonra sonuclari
yalnizca tek dizlem Gzerinde 2D veya 3D dizeyinde gérintileyin.
(oo 2012 2018 170¢)
e
& = s
VH 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

‘Move simulator’ (Hareket simulatéri) Gzerine dokunun (1).

Y RES
ﬁ ﬂ lﬂ:‘} - fl! mim

TR
mm &
— o
&8 & w |2 L
1
v /}r CLEAR VALUES
¢ -0.03
4k 0.01
[ +0.00 | +0.00 ir -0.16
0.10 0.55 dk -0.11

- 3 B Tap@mexnumaimmu

Hareket adim dederini yikseltmek icin > Uzerine tiklayin ya da adim degerini dislirmek icin

Gzerine tiklayin (1). Adim dederleri metrik birimler igcin 0,025 mm - 1,0 mm ve imperyal
birimler igin 1,0 thou - 40,0 thou arasinda dedisir.
Simiule edilecek makine ayak giftine dokunun. Segili ayak cifti Gzerinde mavi bir imleg gorintr
(2).
Uzerinde imleg bulunan segili ayak cifti ile, makineyi hareket adim dederi faktori ile (Dikey
goruntiude) asagl hareket ettirmek igin veya (Yatay gorintide) izleyiciye hareket ettirmek icin

tzerine dokunun. ~  (zerine dokunmak makineyi hareket adim degeri faktori ile
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(Dikey goriintide) yukari veya (Yatay gorintide) izleyiciden uzada hareket ettirir (3).
Goruntilenen, renk ile kodlanmis saft ve kaplini, kalin tolerans oklari ve glilen yiz ifadesi ile
gorintllenir, gozlemlerken simUlasyonu gerceklestirin. Mutlu yiz ifadesi (mavi saft ve
tolerans oklari ile gosterilir) veya bir *OK’ (Tamam) yUliz ifadesi (yesil saft ve tolerans oklariyla

gosterilir) hedefleyin.

mm
& 5 u i
b
1 < 0.05 mm >
b
| 2 CLEARVALUES
4 -0.03
i  0.01
000 1_ EES) 4 -0.03
0.10 0.55 4k 0.05

v ~ Tap(@ o exit Move simulator E @

Makinen hangi yone ve ne kadar hareket ettirilecegi 6lgilmus ayaklarin dederleri Gzerindeki
deder kutularinda (1) gortntulenir.

Similasyon dederlerini kaldirmak igin ‘Clear Values’ (Degerleri temizle) (2) Gizerine dokunun.

Hareket simulatérinden cikmak igin (3) tzerine dokunun.
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Varhk olgiimlerini kaydetme

Bir varlhik kaydetme

Cihazi kapatmadan 6nce ebatlar, élclimler, sonuglar ve tim ayarlar analiz, gelecekte
kullanmak veya kayit amaclariyla cihazin belledine kaydedilebilir ya da Bulut ya da USB
Uzerinden bilgisayar yazilimi ARC 4.0'a aktarilabilir. Varlik élctimleri sonuglar ekranindan
kaydedilir.

I T
A 2 @ K N mm o
o
VH
v
]
H
4¢ -0.06
o 4 0.04
4% -0.07
4 0.05

1“9““’ i “

Bir varhik 6lciminu kaydetmek icin "Save" (Kaydet) menl 6gesine dokunun, ardindan 6lgim
dosyas! adini girmek igin ekran klavyesini kullanin.

@®

| Drainage Pump D255 |
D255 nc
1 2 3 4 5 6 7 8 9 0 @
@ #* % & * N
w2 ot ! < > ! : ; / 7 1/2

ABC ] British English (GB) . -)

Varlik adi girildiginde varligi "Asset park" (Varlik parkuru) altina kaydetmek igin
Uzerine dokunun. Varlik élgimleri bu konuma kaydedilir.

Y

Not
Herhangi bir nedenden dolayi varlik kaydedilmeyecekse kaydi iptal etmek igin iptal

simgesine [@] dokunun.

(& J

Varlik, bir fabrikadaki makineleri ve ekipmanlari tanimlar. Varlik bir Varlik ID'si olarak
listelenir. “Asset park”a (Varhk parkuru) ana ekrandan erisebilirsiniz.
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TEMPLATE LIST

ASSETID DATELTIME ~  STATUS
* Drainage Pump D255 06.02.2019 10:23
Drainage Pump 2230 05.02.201% 14:00
Drainage Pump 2230 05.02.2019 12:33 @
Motor-Pump 33450 050220019 10:26
ACME_ DOTA 04.02. 2019 1648 B3

Durum bildiren zarf simgeleri bir varhigin 6lgilmus olup olmadigini gésterir.

. B4 Bu simge, varligin ARC 4.0'dan ige aktarildigini ancak henlz agilmadigini gésterir.

. @ Bu simge, varlidin acgildigini ancak hizalama ol¢cimunin henliz tamamlanmadigini
gosterir.

. = Bu simge, hizalama 6lgimnin tamamlandidini gésterir.

Varlik listesi segenekleri

‘ ASSET LIST | TEMPLATE LIST
ASSETID DATESTIME ~  STATUS
= ACME_ 1490 06.02.2019 10:09
Mator-Pump 33450 06.02.2019 10:05 bt
ACME_ DOTA 06.02.2019 10.04 ity
Drainage Pump D255 06.02.2019 09:53
@ @ @6 6

BEEEEOE

I1gili simgeye dokunuldugunda secilen herhangi bir varlik tizerinde asagidaki eylemler
gergeklestirilebilir.

o (1) Secgilen varligi buluta yukler. Not: Eylem yalnizca kablosuz baglanti
etkinlestirildiginde tamamlanir.

TEMPLATE LIST

ASSETID DATE & TIME .~ STATUS
# Drainage Pump D255 06022019 10:23
Drainage Pump 2230 05,02 2019 14:00
Deairege P Finished - Daninage Pumm D255 uploaded 10 cloud ] @
Motor-Pump 33450 05.02.2019 10:26
ACME_ DOTA 04.02.2019 16:46

asnm mmen e o Cg )
e & =¥ Ei«
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o (2) Secilen varligi bir RFID etiketine atar.

RECORDING TO RFID TAG

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

« (3) Secilen varlidi yeni bir varlik olarak acar. Yeni varlik, sensérden kapline merkez
ebadi ve herhangi bir varlik 6lglisi bulunmayan segcili varligin bir kopyasi olacaktir.
y (i 060220101504

©
Sl
5

B

Hew assel

(0)

Camera

Ayvat park

A

O

Ana ekrandaki uygun simgeye dokunarak istenen uygulamayi baslatin. Yeni varlik agilir
ve gerektidi gibi diizenlenebilir.

Bu sekilde acilan varliklar sablon olarak kullanilir.
Bu varlik, daha sonra yeni bir varlik adiyla kaydedilir.

o (4) Secilen varligin adini dogrudan diizenlemek igin kullanilir.

[Drainage Pump B225 |

B215

ABC &

Tamamlandiginda Uzerine dokunun. Varlik artik varlik listesinde yeni adiyla

belirir.

« (5) Bir sablon olusturmak igin kullanilir.
Bir sablon, siklikla tekrar edilen hizalama ayarlari igin izlenecek bir dlizen gérevi gorur.
Temel amaci, ayni ayarlari bircok kez yeniden yapilandirmayarak zamandan tasarruf
saglamaktir. Bilinen tim ebatlari (sensérden kaplin merkezine haric), hedef 6zellikleri,
1sil blytume dederlerini, toleranslari, tercih edilen 6lgim modunu, tercih edilen makine
simgelerini ve kaplin tiplerini icerebilir.
> Bir varhik olusturulduktan ve kaydedildikten sonra varlik listesinde gérinr.
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‘ ASSET LIST

TEMPLATE LIST
ASSETID ~ DATE & TIME ~ STATUS ~
Current asset: [New] 060220191016
[ *  ACME_1490 06.02.201% 10:08 =

Matoe-Pump 33450

ACME_DOTA

Drainage Pump D255

e r i M L v

> Varligi sablon olarak kaydetmek igin Uzerine dokunun.

Please enter template name

4 Z X € Vv B N

8123 @ British English (GB)

RPM-1490

RPM-1400 R PM-1490 PM-1490

1 2 3 4 5 6 7

ABC @ British English (GB)

Y

Not

06.02.2019 10:05

06.02.2019 10:04

06.02.201% 09:52

REM-1490

g 9

/

iptal simgesine [@] dokunun.

?

RIM-149
0

—

1/2
)

> Sablonun adini girin ve ardindan Uzerine dokunun.

Herhangi bir nedenden dolayi sablon kaydedilmeyecekse kaydi iptal etmek igin
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> Artik olusturulan sablon sablon listesinde gérinir.

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

L © | O

« (6) Secilen varhidi silmek icin kullanilir.

o (7) Varlik listesi/sablon listesi ekranindan gikmak ve ana ekrana dénmek icin kullanilir.

« (8) Busimge () secilen varhidgin acik oldugunu ve arka planda calistigini
simgeler. Bu simge secilen varligin acilmasi ya da varliga uygulanan fakat hentz
kaydedilmis olan herhangi bir dedisikligin kaydedilmesi olmak Gzere iki farkli gorev

goérir. Daha 6nce kaydedilen fakat halihazirda acik olmayan bir varlik segilirse m
(9) simgesi goérunar.

ASSET LIST TEMPLATE LIST
ASSETID DATESTIME ~  STATUS -
®  ACME_1490 06.02.2019 10:09
Motor-Pump 33450 06.02.2019 10:05 ©
ACME_ D074 06.02.2019 10:04 o]
Drainage Pump D255 06.02.2019 09:53

G2 & || D & m W‘

ASSET LIST TEMPLATE LIST
ASSETID - DATE&TIME ~  STATUS ~
Drainage Pump D255 05.03.2019 20:14
* Pump-Motor D211 05032019 15:44
ACME_ M-P 2211 05.03.2019 14:26
Test 05032019 00:18 ]
RPM1490 05032019 00:16 Wi

slelelelel= IERER
=)

Not
Segilen varlik daha 6énce kaydedilmemisse tiim varlik listesi segenekleri (1) devre
disidir.

ROTALIGN touch EX
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ASSETID

TEMPLATE LIST

DATE & TIME ~ STATUS

Cument asset: [New]

0560220019 10:16

ACME_ 1490

Mates-Pump 33450

ACME_ DOTA

Drainage Pump D255

06022009 10:09
06.02.2019 10:05 {}:
06022019 10:04 0‘.

06022009 09:53

Varsayilan sablon

Sablonlardan herhangi birini varsayilan sablon olarak tanimlamak gerekebilir. Varsayilan
sablon ana ekranda yeni bir varlik agildigi zaman kullanilir.
> Mevcut tim sablonlar sablon listesinde listelenir.

ASSET LIST TEMPLATE LIST
ASSETID DATE&TIME ~  DEFAULT
Pump-Motor2 06.02.2019 10:28
PMGT 06.02.2019 10:26
& RPM-1490 06.02.201910:19 I

o o l:l

> Varsayilan olarak atanacak sablonu secin ve ardindan EDC‘ (1) Gzerine dokunun.

ASSET LIST
ASSETID
= RPM-1490
Pump-Motor2
PMGT
@

e y
=l =

TEMPLATE LIST

DATE & TIME ~ DEFAULT
06022019 10,19 (1)
06.02.2019 10:28

06.02.2019 10:26

> Varsayilan sablon artik bir tik (1) ile sablon listesinde gorinar.

> Varsayilan sablonu normal bir sablon haline getirmek igin Eh@ (2) Gzerine dokunun.
> Not: Atanan varsayilan sablon silinemez (3). Bunun silinmesi igin 6éncelikle normal bir
sablon haline getirilmesi gerekir.
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Yayin:03.2020



Cihazici yardim

Not: Herhangi bir sablon secgilmemisse tim sablon liste secenekleri kullanilamaz olacaktir.

ASSET LIST TEMPLATE LIST
ASSETID DATE&TIME ~  DEFAULT
RPM-1490 06.02.2019 10:19
Pump-Motar? 06.02.2019 10:28
PMGT 06.02.2019 10:26

L] O
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Rapor olusturma

Olciim raporlari olusturma

Varlik élgiim raporlari PDF olarak dogrudan dokunmatik tablet cihazina kaydedilebilir. Olgiim
raporlari sonuglar ekranindan olusturulur.

ET T
A 2 @ 5 N i 3 ;.I
&
VH SAVE
i
H =
- d  0.17
e 4 -0.16
4 0.05
4 -0.05

b bl atines

"Report" (Rapor) menl 6gesine dokunun. "Generating report" (Rapor olusturma) ekrani acilir.

GENERATING REPORT

Show report logo

0

Machine alignment information
Date 30112018
Results as found

Tolerances

Axial clearance

Signature

@] O

Henliz yapmadiysaniz "Machine alignment information"i (Makine hizalama bilgisi)

etkinlestirmek igin simgesine dokunun. Etkinlestirildikten sonra ekran klavyesini

kullanarak gerekli bilgileri girin. Istenirse ilgili simgesine dokunarak "Show report logo
(Rapor logosunu goéster), "Results as found" (Bulune_m sonuglar), "Tolerances" (Toleranslar),
"Axial clearance" (Eksenel aciklik) ve "Signature" (Imza) dgeleri etkinlestirilebilir.

GENERATING REPORT
Machine alignment information 1 O
Pump House 2
ACME 2250 3
AN, Other 4

Scheduled Maintenance  §
Date 6 30.11.2018

Results as found 7 O

o (1) "Machine alignment information" (Makine hizalama bilgisi) etkinlestirildi
« (2) Varligin bulundugu yer
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(3) Varlik (Makine) ID'si

(4) Operatorin adi

« (5) Makineyle ilgili diger notlar

« (6) Tarih otomatik olarak ayarlanir

o (7) Bu durumda "Results as found" (Bulunan sonuglar) etkinlestirilir

Varlik 6lgim raporunu PDF olarak dokunmatik cihaza kaydetmek igin m Uzerine dokunun.

=)

Not

PDF halindeki rapora tablet cihazi bilgisayara baglanarak ulasilabilir. Rapor

'ROTALIGN touch EX'/'Media'/'Reports' (ROTALIGN touch EX/Medya/Raporlar) Gzerinden
erisilebilen "Reports" (Raporlar) klasérine yerlestirilir.

Olusturulan ve varlikla birlikte kaydedilen PDF raporuna yazilim platformu ARC 4.0'daki
"Asset Attachments" (Varlik ekleri) Uzerinden erisilebilir.

Uzerine basmak makine hizalama bilgisini kaydeder, ardindan kullaniciyi "Results"
(Sonuglar) ekranina geri goturdr.

Rapor logosu

Istenen rapor logosunun élciim raporuna eklenmesinden énce ilk olarak dokunmatik cihaza
kaydedilmesi gerekir.

Not: Ancak "Show report logo" (Rapor logosunu géster) dgesi etkinlestirilmis ise rapor logosu
galerisine yeni bir rapor logosu eklenebilir.

« Bilgisayara baglanan ve erisime acik olan bir tablet cihazi ile istenen logoyu
'ROTALIGN touch EX'/'Media'/'Logos' (ROTALIGN touch EX/Medya/Logolar) lzerinden
erisilebilir olan "Logos" (logolar) klasériine kaydedin.

[ R °
»

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

. e defauitlage

Quick acoess e

B Deskiop

Iy — ‘ | PRUFTECHNIK Acadermy

1| Documents

= Pictures
A btroduction Topies
Pictures
ROTALIGN toush EX b

2 iterns

« Tablet cihazinin bilgisayar badlantisini kesin ve ardindan "Add report logo" (Rapor logosu

%]
ekle) simgesine |71’ dokunun.
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GENERATING 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 o enter gperator name

Tap here to enter comments.

Rapor logosu galerisi acilir.

« Rapor logosu galerisinden istenen logoya ve ardindan Uzerine dokunun. "Show
report logo" (Rapor logosunu goster) etkin ise secgilen logo artik PDF 6lgim raporunda
gosterilir.

REPORT LOGO GALLERY

by PRUFTECHNIK

E PRUFTECHNIK

PRUFTECHMIK_LOGO

PRUFTECHNIK Academy

(=]

Not: Silme simgesi etkindir. Bu durumda eklenen logo galeriden silinebilir.
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Olciim tablosu

Olgiim tablosu, o anki kaplinler tizerinde yapilan tiim saft hizalama ve Live Move dlgiimlerini
kaydetmek ve gérintilemek icin kullanilir. Olgiim tablosuna délgiim tekrarlanabilirligi
tablosuna (1) veya kaplin sonuglarina (2) / (3) dokunarak ulasabilirsiniz.

-
A 2 & | N mm

[125° .

Rotation y ' ® 003 002 017 002

i 1

Readings o7 3 -0.03

[78% @ o

~Quality ' -0.17

-0.02
RES
g

VH SAVE
v REPORT
[l

H h 0.04
iF -0,

» 9 4k , 0.01
46  0.05
4 0.09

Tap4dto start Live Move.

Her 6lgimin 6lgim tablosunda asagidaki 6geler bulunur.

MEASUREMENT TABLE mm
[ MEAS. VERTICAL HORIZONTAL QUALITY
4k 4k L 4k oF 5D
l J08 wizzme | 17

@ As FouND 14 -0L040 0.009 [ 0.252 ]

(
|_ 1 @ [FI I 0.035 0037 0.1% 0.236 | ? 0026
122 Tgu ‘-UD&U 0009 0a7e 0252 ‘ ::% 00?34
4+ woe 15

w

[ 0089 0.007 0039 0090 l - -
[ s @ aswerr 16 0042 0,008 0.046 0.09 l
[ + - d ]
MEASUREMENT TABLE mm
MEASUREMENT DETAILS SENSOR
DATE & TIME DISTANCE AVTG 5] ROTATION EXTEND SN REC

a 10 11

85 Aaite o . 30050010 24.09

a5 003 O . FO050090  24.0%
23.01.20019 16:32:14 85 050 . 39050010 24.09
23.01. 2019 16:33:43 a5 Autar r‘! -' F9050010  24.09

2 P
i .
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MEASUREMENT TABLE mim

\SUREMENT DETAILS senson LASER

CE AvG 5] ROTATION EXTEND am RECAL &N RECAL

12 13

Auto O . 39050010 2409207 008 2804 2076
003 o . 39050010 2409207 39100118 2804 2016
0.50 . 39050010 24092007 35100118 2804 2016
Auto O . 39050010 24092017 39100118 28042016

o (1) Sonuclar ekraninda gorintilenen ortalama sonuglarin hesaplamasina 6lgimu dahil
etmek igin onay kutucuguna dokunun. Dahil edilen 6lgimlerde yesil tik isareti bulunur.
Olgiim secilmedidinde tik isareti gri kalir.

o (2) Kronolojik sirayla élctimler

o (3) Kullanilan 8lgiim modu

. (4) Olgiim sirasinda gegcilen déniis agisi

« (5) Dikey ve yatay bosluk ve ofset degerleri

« (6) Olgiim kalitesi faktéri (KF)

« (7) Olgiim standart sapmasi (SS)

« (8) Olciimiin yapildig: tarih ve saat

o (9) Sensor-kaplin merkezi ebadi

o (10) Kullanilan ortalama

« (11) Olcim sirasindaki saft dénis yéni

o (12) Kullanilan sensérin seri numarasi ve yeniden kalibre edilmesi gereken tarih

« (13) Kullanilan lazerin seri numarasi ve yeniden kalibre edilmesi gereken tarih
“BULUNDUGU GIBI” kaplin sonuclari (14) makinelerin Live Move gerceklestirilmeden énceki

ilk hizalama durumlarini gosterir. Goruntilenen sonug, secilen dlcimlerin ortalamasi olabilir.
Asagidaki tabloda “BULUNDUGU GIBi” kaplin sonucu sadece secilen 2 numarali él¢ciimddir.

“"KAYDIRMA" sonucu (15) Live Move ardindan hizalama durumunu gosterir.

“BIRAKILDIGI GIiBi” kaplin sonucu (16) Live Move ardindan dlctilen hizalama durumunu
goOsterir. Gt‘)[UntUIenen sonug, secilen 6lgciimlerin ortalamasi olabilir. Asagidaki tabloda
“BIRAKILDIGI GIBI” kaplin sonucu 1 ve 2 numaral él¢iimlerin ortalamasidir.

“1S” tarihi (17) yeni bir hizalama isi baslatildi§inda gérindir.

Tablodaki tim sltunlari gérmek igin yatay, tim satirlari gérmek igin parmadinizla dikey
olarak kaydirin.

Olcim " simgesine dokunun.

Olcim ~  simgesine dokunun.
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Quality paramaters [ Measurament MNo.: 1 | Mode: Multipoint ﬂ]

1 Mumber of poinis 725  —— —

7 Rotation angle 54%
3 Peint standard deviation 5%
4 Ellipse standard deviation 6%
5  Equal point distribution GH%  —— —
Qverall 8%
Olglim -® simgesine dokunun.

Olciim kalitesi

Olciim kalitesi asagidaki renkli kodlari kullanarak tarif edilir:
Mavi — mikemmel; Yesil — kabul edilir; Sari - kabul edilemez; Kirmizi - zayif

Olciim kalitesi asagidaki 6lcim ve cevresel kriterlere dayanir:

« Rotation angle (D6nds acisl) - Sensorin ve/veya saftin 6l¢im sirasinda dondirilecedi
acl

« Ellipse standard deviation (Elips standart sapmasi) — Hesaplanan elips Gzerindeki
ortalama karekdk sapma

o Environmental vibration (Cevresel titresim) — Cevredeki calisan makine(ler) gibi
nedenlerle harici titresim seviyesi

. Rotation evenness (Donus esitligi) — Saftl 'sarsan' donusler sirasinda herhangi bir
strtiinme olmasi gibi durumlarda 6lgim dénisinin yumusakhdi

« Angle rotation inertia (Agili donus ataleti) - D6nUs sirasinda freni birakip yeniden
uygulama gibi durumlarda 6lcim doénis hizindaki ani degdisiklikler

« Rotation direction (Déniis yonii) — Olgiim dénis yéniinde degisiklik
. Rotational speed (Dénus hizi) - Olgiim sirasinda sensdr ve/veya saftin déndiiriilme hizi
o Filter output (Filtre cikisi) — Filtrelenen dlcim verisi miktari
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Olciim verilerini diizenlemek

Hizalama sonuglarinin kalitesini artirmak icin, deden boru braketlemeyi ayarlama gibi dis
ortam kosullarindan etkilenebilen 6lgiim verisini diizenlemek mimkindir. Dizenleme
seceneklerine 6l¢ciim tablosu Uzerinden erisilebilir.

MEASUREMENT TABLE mm
L] MEAS. VERTICAL HORIZONTAL CUALITY
4k 4k L 4 aF s
208 21022019
+ D asrouno 0.000 0.306 0.095 .09
b 1 @ Y  oms 0308 0104 0.140 0% 0006
@ 2 @ - ] 0.090 0.306 0,095 0.090 86%  0.004

Olciim ekranindayken (1) lzerine dokunun ve sonra 6lclim verisi ekranina erismek igin
(2) Gzerine dokunun.

Kesik elips

En cok kullanilan sapma diyagramina ‘broken ellipse’ (Kesik elips) adi verilir. Lazer 1sini,
6lgim esnasinda durumu dénen saftlarin hizalama kosuluna bagli olan bir yayi ters gevirir.
360°’lik tam bir donls ertesinde 1sin bir elips gizer. Elipsi kesmek ve uzatmak ‘broken ellipse’
(Kesik elips) sapma diyagraminin olusmasiyla sonuglanir. Bu diyagram, izlerin kolaylikla
goruldugine isaret eder.

MEASUREMENT DATA - SWEEP mm

EDIT POINTS

{

Sensor off
L v |

& 0.0%5 0308 0104 0.140

@ 4 0.095

4+ 0.308

180" E2l) 360" 44 0.104
B""‘"“”'JSZM o @ u14u

MEASUREMENT DATA - SWEEP

. -
.02 ::I
EDIT POINTS
oo
| | v [ u ]
a.00 & 0055 0308 0104 0.140

@ 0095 0308 0104 0.041

001 @ 4 0.095

4+ 0.308

00 o0 18 o e 44 0.104
Broken elipas view

Actve 128 | Iacted | 00005 | 4500000 . L . 0.141

=
< > sy oEACTIVATE ([N 3
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o (1) Noktalar arasinda gecis yapmak igin ? veya ¢ Uzerine dokunun.

o (2) Secilen nokta etkin. Nokta ‘Deactive’ (Devre disi) Uzerine tiklanarak etkisiz hale
getirilebilir.

« (3) O an gorintilenen sapma diyagramini ya da sensor dizlemini gosterir. Mevcut
sapma diyagramlari ve sensor duzlemleri arasinda gezinmek igin simgeye tiklayin.

Bunlar sunlari kapsar: Kesik elips [ ]; Elips [ 1; Kutup elipsi [~ ]; Sensor

dizlemi [ 1: Yakinlastiriimis sensor dizlemi [ © ]
. (4) Diyagram icinde en yuksek sapmaya sahip noktayi otomatik olarak segmek igin

tizerine dokunun. Imlec (5) otomatik olarak bu noktaya gelir. Simgenin o an

vurgulanan nokta grup iginde en yliksek sapmaya sahip oldugu igin etkisiz halde
oldugunu unutmayin.

« (5) imleg diyagram icindeki herhangi bir noktayi vurgulamak icin kullanilir. Secilen bu
nokta mavi renktedir.

o (6) Secilen nokta etkisiz halde. Nokta ‘Activate’ (Etkinlestir) Gzerine dokunularak
etkinlestirilebilir.

o (7)'Undo’ (Geri al) simgesi varligin 6lgimi kaydedilmeden 6nceki tim
degdisikliklerin geri alinmasi igin kullanilir.

Diger sapma diyagramlari

I TN FETITF I
MEASUREMENT DATA - SWEEP mm &
o i -
Q EDIT POINTS
T TR

S 0.095 0.308 0104 0.940
@ 0095 0308 0904 0041
& 0.095 0.308 0.104 0.140

4k 0.095

@ 4+ 0.308

= -u- 0.104

Active: 129 Iractive: O °| 500,006 £50:0.000 * 0.140

B ) e "" _ . --

MEASUREMENT DATA - SWEEP

EDIT POINT

T

[T v [ ]

& 0.095 0.308 0.104 0.140

~
{ fna
\ A0.017 mm © 0.095 0.308 BI04 0.141

@ 0.045 0.308 0.104 0.140

- 4k 0.095
Th— | @ 4+ 0.308
[—] nu- 0.104

Active: 129 | Inactime: 0 B S0: 0.006 AS0: 0,000 * 0.140

< ’ FEAETIVATE . --
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MEASUREMENT DATA - SWEEP mem

-1 "
Sersor plane view

Active: 126 Inaaccthee: O 5D 0.006 A50: 0,000

L4 > DEACTIVATE ACTIVATE
i

o0 © 000

Tt § 0.1
SENET pland 2oomed view

Active: 129 mactvr0 | SD0.00s £50:0.000

EDIT POINTS

I

Senser off
[ v

6 0095 0308 0104 0140
o 0095 0308 0104 0041
& 0.095 0308 0104 0.140

@ :: 0:095
4- 0.104
@ ¢ 0.140

EDIT POINTS

Sensor off
v ]

S 0095 0308 0104 0.940
@ 0095 0308 0904 0041
o 0095 0308 0104 0.140

4+ 0.095
2 4+ 0.308

@ 45 0.104
4 0.140

I
T e N6

Tum sapma diyagramlari etkin ve etkisiz haldeki noktalari, o anki standart sapma (SS) ve
sapmali noktalar etkisiz hale getirildigindeki standart sapma toplam degisikliklerinin (delta

SS) gercgek sayisini gosterir.

Miinferit noktalari etkisiz hale getirmenin etkisi nedir?

Minferit noktalar standart sapma dederini distrmek igin etkisiz hale getirilir. Standart
sapmadaki degisiklikler tekrarlanabilir sonug tablosunda gérintilenen D ve Y sonuglari
dedistirir. Yesil tik isaretli sonuclar daha iyi standart sapmaya sahip sonuglari gésterir.
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Bulut siliriicusuini kullanma

PRUFTECHNIK Bulut siiriiciisiinii kurmak icin bir ALIGNMENT RELIABILITY CENTER 4.0
(ARC 4.0) lisansi gereklidir. Bulut surlcisu, farkli cihazlardan bilgisayar yazilimi ARC 4.0 ile
alinan guincel varlik élgimlerinin paylasilmasini saglar.

=)

Not
Varliklarin ARC 4.0 ile aktarilmasini mimkin kilmak icin saglamlastiriimis tablet ve ag
arasinda kablosuz baglantinin olusturulmasi gerekir.

Bir varhgi Bulut siiriiciisiine aktarma
Bir 6lcimi sonlandirdiktan sonra varlidi (1) kaydedin ve ardindan Bulut sirilcisiine yukleyin.

TEMPLATE LIST

ASSETID DATESTIME »  STATUS
Grundfoss 45324 04.02.2019 12:53 &
Drainage Pump 224D 04.02.2019 12:52 ati]

« AcME_OmDE (1) 04.02.2019 12:52 l

“Upload” (Ylkle) simgesine (2) dokunun. Varlik ARC 4.0 “Exhange” (Veri alisverisi) ekraninda,
“complete” (Tamamlandi) durumundayken gorindr. Varhidi Bulut stiriicisiindeki uygun
konumuna surikleyin ve birakin.

Bir varhgi Bulut siiriiciisiinden indirme

ARC 4.0 “Exhange” (Veri alisverisi) ekranindan istediginiz varligi *Name” (Isim) bélmesine
surukleyin ve birakin. Varlik “ready” (hazir) durumunda gdrindr.

Ana ekrandan (l\) Uzerine dokunun. Segilen varlik, varlik parkurunda (1) goérinr.

1421
1%

)
p—

= P
(2) ( 4% )

— P

Varligi dokunmatik cihazda agmak igin [ | izerine dokunun.
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RFID

&

Yalnizca kendinden giivenli RFID etiketlerinin patlama tehlikesi bulunan ortamlarda
kullaniimasi gerekir.

Saglamlastirilmis tablet, sunlari gergeklestirmek icin bu otomatik tanimlama teknolojisini
kullanir:

» Hizalanacak makineyi tanimlamak

. Ilgili dosyalari dogrudan cihazin icine girmek

« Verileri ve sonuclari otomatik olarak dogru dosya adi altinda saklamak

Bir RFID etiketine kaydedilmis bir dlgiim dosyasi atamak

Kaydedilen dlgiim dosyalarini gérintilemek igin ana ekrandan n "Varlik parkuru'
simgesine basin.

TEMPLATE LIST

ASSETID DATE&TIME ~  STATUS

1430_D2 01.02.2019 14.16

ACME-Vertical 9237 01.02.2019 1414 s
[ZJACMF_ DOTA 01.02.2019 1413 ]

(2)

RFID etiketine atanacak 6lgim dosyasina [1] basin, sonra RFID simgesine [2] basin.

RECORDING TO RFID TAG

Place touch device close 10 the RFID 1ag. then wail untd data is recorded on 1o the 1ag

Dokunmatik cihazi, cihazin dahili NFC anten RFID etiketine mimkiin oldugunca yakin (bir
santimetreden az) olacak sekilde yerlestirin.
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o (1) Near Field Communication (NFC) anten sembol
Veriler RFID etiketi Gzerine yazilir yazilmaz ilgili ipucu ekranda goérindar.

RECORDING TO RFID TAG

Data written inlo RFID chip

i

Ekrandan cikmak igin tusuna basin.

Y

Not
Ancak, veriler zaten RFID etiketine atandiysa, verilerin Ustline yazilmasini isteyen bir
ipucu goérandr.

Bir RFID etiketine atanmis bir olciim dosyasini acmak

3

Ana ekrandan l==o] "RFID" simgesine basin.

READING FROM RFID TAG

Place touch device close 1o the RFID tag, then wait until data is read from the lag
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Dokunmatik cihazi, cihazin dahili NFC anten RFID etiketine mimkin oldugunca yakin (bir
santimetreden az) olacak sekilde yerlestirin.

READING FROM RFID TAG

D you wianit 19 open "ACME_ DO7A” asset?

0] o/

Olglim dosyasini agmak icin tusuna basin.

-~ RES
A B K N mm

& 01500

/

— s =

145 | 285

[Enter sensor-to-coupling center dimension then lap@or@ m

=)

Not

*

S k2 W1 00+

M

g
DIMENSIONS

:Iwo\\oTH

-

-

-

Ancak, RFID etiketine higbir veri yazilmadiysa eksik bilgiye iliskin bir ipucu gérinar.
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Dahili kamera

Isleve erismek igin ‘*Camera’ (Kamera) simgesi Uzerine dokunun.

Cihazi, fotografi cekilecek objeye odaklayin. Obje, ekran (zerinde gorintilenir.

+ (1) Otomatik 151k ayarini da igeren kapali mekan, agik mekan ve gece gérintilemesine
yonelik kamera ayarlari - Istediginiz 1sik ayari simgesine basin (Flas
acilabilir/kapatilabilir; Otomatik mod, otomatik 1sik ayari icindir).

« (2) Ekranda odaklanilan objenin bir fotografini cekmek igin @ "Fotograf cek"
simgesine basin.

« (3) Cihaz galerisine ulasmak icin bu noktaya basin. Dokunmatik cihazla gekilen tim
gorintdler bu konuma kaydedilir.

« (4) Fotografi cekilecek obje
Py
« (5) Ana menlye dénmek igin k@fl kullanilir.

. (6) On ve arka kamera arasinda gecisi saglamak igin @' basin.

Galeri

GALLERY

13.02.2019
A 2
H H

05.03.201%

(oo e O

Kaydedilen tim resimleri gorintilemek icin yukari veya asadi basip sirlkleyin. Tium resimler
minyatir olarak gérintilenir.

. (1) - tusuna basildiginda kullanici, objelerin fotograflarinin gekilebilecedi resim
ayarlari ekranina geri doner.
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. (2) tusuna basildiginda ana ekran acilir.
o (3) Resmi tam boyutunda goértntilemek igin bir minyatire basin.

Dokunmatik cihaz lizerinde bir anhk goériintii nasil yakalanir

Istediginiz ekrani segin ve ardindan Back (Geri) (1) tusuna yeteri kadar uzun sekilde basin.
Ekranda 'Screenshot saved' (Ekran gérintisi kaydedildi) iletisi gorinar.

Yakalanan goérintd galeride gorintilenebilir.

=)

Not

Galeriye kaydedilen goruntuler kisisel bir bilgisayara ancak bir varliga atanmis ise
aktarilabilir. istenilen fotograf ya da ekran gériintiisii alinmadan énce bu ilgili var olan
ya da yeni varlik agilmalidir. Yakalanan ekran gérintisi ancak o zaman Kisisel
bilgisayar yazilim ARC 4.0'a transfer edilebilir.

100 Yayin:03.2020



Cihazici yardim

Aksak ayak

Aksak ayak 6lgiimi, ‘Soft foot’ (Aksak ayak) simgesinin [‘_'"E] aktif oldugu herhangi bir

5. | N
ekrandan baslatilabilir. Aksak ayak 6lcimini baslatmak icin =#_ (izerine dokunun. Dederler
sensor 6lcumu ile belirlenebilir ya da sentiller ve simler gibi manuel yéntemler kullanilarak
olusturulan degerlerden manuel olarak girilebilir.

Sensor olcimii

Mavi digmeyi (1) "Sensor" (Sensor) lzerine kaydirarak sensér 6lcimnd etkinlestirin. Lazer
Isinl "Laser centered" (Lazer ortalandi) veya "Laser OK" (Lazer OK) durumunda olmalidir.
Lazer isini ayari bélimiine bakin.

oiM ~ RES
ﬁ — LG re .. mm

== @3 SOFT FOOT
J Laser centered
B .
- -
R

Tap any value field to start soft feot measurement -

Ilgili makine ayaginda aksak ayak &lgiimiini baslatmak icin yanip sénen dért deder alanindan
herhangi birine basin.

e

Ka

# SOFT FOOT

-

- 1.2°

Ilgili ayak civatasini gevsetin (bk. ipucu 1). Kaydedilen aksak ayak dederi gériintilenir [2].
Aksak ayak dederi sabitlendiginde ‘Proceed’ (ilerle) simgesi ya da kaydedilen deger

(2) Gzerine dokunun, ardindan civatayi sikin (bk. ipucu 1). Gerekirse, ‘Cancel’ (Iptal)
simgesine basarak ilgili ayaktaki aksak ayak 6lciimi iptal edilir. Yukaridaki aksak ayak dlgim
prosedlri dort ayak pozisyonunun hepsi icin tekrarlanir.
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[Chaes 250120098481
oiM o RES
ﬁ L0 - Sd'! mm b3

&

-

0.03 0.05

Soft foot measurement finished. Tap (8 to proceed.

Bununla birlikte aksak ayak tespit edilirse, ‘Diagnose’ (Tani) ekranda gérinir. Kullaniciya bir
aksak ayadi tanilama ve onarmada yardimci olan aksak ayak sihirbazini baslatma icin
‘Diagnose’ (Tani) tzerine dokunun.

=)

Not
Ayarlanan aksak ayak toleransi, makine igerisindeki yiz ifadesine dokunularak
gosterilebilir.

&

Manuel girdi

Manuel girdiler 6ncelikle mavi digme "Manual"a (Manuel) kaydirilarak olusturulur. Manuel
girdiler ekrandaki parmak simgesi ile goésterilir.

Yanip s6nen dért deder alanindan birine dokunun, ardindan ekran klavyesini kullanarak ilgili
makine ayadindaki aksak ayak dederini girin.

ka

j

W SOFTFOOT

o
*
:IwO\\DIH

B |
S bk Wn 0+

Loasen foul anchor bolt then manually entefdetermined sait foot @
value

ProsedUirii dort ayak konumunun tamami igin tekrarlayin.

Gerekirse, tani aksak ayak sihirbazi kullanilarak gergeklestirilebilir.
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Aksak ayak sihirbazi

[l 25012000 1481]
A ® @ ow S T e
'\!a e EDFT FOOT
0.03 0.05

& o
! 12°

MANUAL

"0.00 KXY,
- Y
Soft foot measurement finished. Tap # to proceed. \ﬂ‘l‘l'

-

Aksak ayak sihirbazini baslatmak igin *‘Diagnose’ (Tani) Gzerine tiklayin. Sihirbaz kullaniciya

aksak ayadi tanisinda ve dizeltmede kilavuzluk eder.

[Glers 25012000008
-

5.

« DIAGNOSE

0.03 0.05

0.09 0.07
TN
5. )

G

DIAGNOSE

S,

Ti'P@Wh'n S mm
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Sihirbaz bagladiktan sonra bir hos geldiniz bildirimi (1) gérindr. Sihirbazin sonraki adimina

gecmek igin (2) Uzerine tiklayin. Sihirbaz énerilerini dikkatlice takip edin. Aksak ayak
teshisine yonelik tani ve 6éneriler gérintilenmektedir.

=)

Not
Sihirbaz adimlari tespit edilen aksak ayada gore dediskenlik gosterir.

Aksak ayak tiirleri

Bunlar sunlari kapsar:

. Sallanan aksak ayak - bu durumda en ylksek dederler tanisal olarak karsittir

« Acili aksak ayak - en cok bukuli ayaga sahip veya taban plakalari edri olan makinelerde
rastlanir

« Kaygan aksak ayak - kir veya ¢ok sayidaki simden kaynaklanir
o EndUklenmis aksak ayak - boru gerilimi gibi dis etkenler sebebiyle

S,

& DIAGNDSE

{

Tap @ o finish or (1o go back m

Verilen tim sihirbaz adimlari uygulandiktan sonra *Wizard finished’ (Sihirbaz tamamlandi)
ipucu (1) gordnar.

Aksak ayak 6lgim ekranina dénmek igin Uzerine dokunun. Aksak ayadin ortadan
kaldirilip kaldirilmadigini anlamak igin tekrar Aksak ayagdi 6lgln.
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Dikey flansh makineler

Tipik bir dikey flansh makine, baska bir makinenin lizerine civatali bir flang kullanilarak monte
edilmis bir makineden olusur.

Flangla monte edilmis makineler dikey veya yatay bir ydnlendirmeye sahip olabilir. Her iki
durumda da hizalama dizeltmeleri dogrudan flansta yapilir.

Acisallik, flanglar arasina simler yerlestirerek ya da flanglar arasindaki simleri gikararak
dazeltilir. Dokunmatik cihaz her flans civatasi icin simleme kalinhigini hesaplar.

Ofset, flans yanal pozisyona getirilerek dizeltilir.
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o (1) RF modiline bagli sensor

o (2) Lazer
Lazer ve sensor, yatay makinelerde oldugu gibi kaplinin her iki tarafina, lazer alt makinenin
safti zerinde olacak sekilde monte edilir. Elektronik egim o6lger dikey saftlarin donds agisini

dogrudan belirleyemedidi icin dikey makinelerin 6lcim modu Static Clock (Statik saat) ve
vertiSWEEP'tir.

Olciim pozisyonlarini isaretleme

Static Clock (Statik saat) 6lgim modu igin bu prosedurlerle kullanilan 45°'lik sekiz 6lglim
pozisyonu makine Uzerinde uygun sekilde isaretlenmelidir.

o Kaplin gbvdesinde safta yakin ve uygun bir dis referans veya flans civatasi ile hizal bir
referans noktasi isaretleyin. Ayni sekilde, saft tzerinde bir referans noktasi isaretleyin.

o Saftin gevresini 6lglin ve sekize bolun.

» Bu mesafeyi kullanarak saft lizerinde, sectiginiz baslangic noktasindan baslayarak yedi
tane daha esit isaret koyun. Sensérden lazere bakarken noktalara saat yonu tersinde,
0’dan baslayip 1.30, 3.00, 4.30, 6.00, 7.30, 9.00 ve 10.30 ile devam ederek numaralar
verin.
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Dairesel govdeler igin kaplin gévdesinin gevresini 6lgin ve sekize bélin. Bu mesafeyi
kullanarak govde Uzerine, sectiginiz baslangi¢c noktasindan baslayarak sekiz tane esit isaret
koyun. Yukaridan safta bakarken noktalara saat yonlinde, ilk olarak 0’dan baslayip 1:30, 3.00,
4.30, 6.00, 7.30, 9.00 ve 10.30 ile devam ederek numaralar verin.

I e
=
1900

0:00

Ayarlama
o Lazeri ve sensoéri kaplinin iki tarafindan birine monte edin, bunlarin 0 veya referans
isareti ile tam olarak ayni hizada oldugundan emin olun.
o Dokunmatik cihazi agin, ardindan dikey hizalama uygulamasini baglatmak icin ana

ekrandaki & tzerine dokunun.

. Ilgili vitrinden istenen makine tipini ya da kaplini secmek icin, makinelere veya kapline
dokunarak makineleri uygun sekilde yapilandirin.

. Asadidaki gerekli makine ebatlarini girin:

DiM -~ RES
‘ﬁ U T a4 mm

Enter coupling center-te-flangc dirmcision then tap@ot@
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o (1) Sensorden kaplin merkezine
o (2) Kaplin merkezinden flansa

o (3) Kaplin capi

. (4) RPM

. Makine ebatlarini girerken flans geometrisi dikkate alinmalidir. Flang montajli makineye
dokunun.

MACHINE TYPE

STANDARD 2

Standard

MACHINE COLOR

Ekrandaki men( 6geleri, makine adini dizenlemek, “Flange details” (Flans ayrintilari)
ekranina erismek, flans konumunu safta gore degistirmek, makineyi saft aksi boyunca
hareket ettirmek (kaydirmak) ve makine rengini diizenlemek igin kullanilabilir.

« Flansin diizenlenebilecedi “Flange details” (Flans ayrintilari) ekranina erismek igin
‘Flange’ (Flang) Uzerine dokunun.

« Beliren acilir meniden [2] flansin seklini segmek igin ‘Shape’ (Sekil) alanina [1]
dokunun. Yukaridaki 6rnekte flans sekli “Rectangle” (Dikddrtgen) olarak secilmistir.

« Beliren acilir meniden civatalar tarafindan olusturulan modeli segmek icin ‘Layout’
(Duzen) alanina [3] dokunun.

. Ilgili deder kutularina dokunun, ardindan flans ebatlarini ve civata modeli uzunluklarini
girmek igin ekran klavyesini kullanin. Civata sayisi, dogrudan [1] lzerine dokunularak
ve ardindan deder girilerek dizenlenir. Ebatlari girdikten sonra ekran klavyesini
kapatmak icin gosterilen flans alanina dokunun.
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[T FITTETTE T
FLANGE DETAILS mm &
Shap Rectangle
FLANGE
Layout Cirele
i . b DETALS
800 sl
CENTER
200 600 BOLTS

‘Center’ (Merkez), saftlarin merkezinin tam konumunu belirlemek icin kullanilir ve X,Y
koordinatlarinda ifade edilir.

‘Bolts’ (Civatalar) civatalarin flans Gzerindeki tam konumunu belirlemek igin kullanilir ve
X,Y koordinatlarinda ifade edilir.

-~
)
o Gerekli tim ebatlar girildikten sonra, 6lcme ile devam etmek icin Uzerine
dokunun.

Asadidaki 6lgiim prosediirleri dikey flangh makineler igin mevcuttur:
"Dikey flansh makineler - vertiSWEEP" on page 110 ( varsayilan 6lgiim modu)
"Dikey flansl makineler — Statik 6lctim modu" on page 113
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Dikey flansh makineler - vertiSWEEP

vertiSWEEP kullanarak olgiin

o Lazer isinini ortalayin.

=)

Not

vertiSWEEP dikey monte edilmis makineler igin varsayilan élgtim modudur.
Alternatif statik saat 6lcim moduna asadidaki ekrandan (1) Gizerine dokunularak
ulasilabilir.

. Saftlari sensALIGN sensoériiniin ve lazerinin ‘0’ referansli isaret noktasinda bulunacagi
bicimde konumlandirin.

ey RES
ﬁ' w \".!} BT mm

Ak 4k 4k 4k

Tap D or ) to choose direction of
rotation then tap Ehor Mito measine

S D

. veya kullanarak saftlarin donecedi yonu segin. Saftlarin dénecegdi yon

secildiginde 6lcim etkinlestirilir ve ‘M’ harfi (1) gorindr ayrica m (2) etkinlesir.

o
T
4
T
oA
T
L
T

Tap D or Cito choose direction of
rotation then tap &) or (Hto measure

« ‘M’ veya m Uzerine dokunun ve saftlari 360°’den blylk bir derecede dondtrin.

» Saftlari gerekli derecede déndirdikten sonra, kaplin sonuglarini gérmek icin
(1) Uzerine dokunun. Simleme dizeltmelerini gérmek igin (2) Gzerine dokunun.
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5 ([ X & V98
[Eigius' L Jﬁ_ M = ég
fexe g

dk 4k ok -k

H!E:’

Y RES
‘ﬁ o B Gl S mm

& -0.04 -0.02 -2.11 -0.11

[I_Eaen?‘i - -0.04

-0.02

-0.11
-0.11

Ak 4F HF 4F

; - o~ RES
Top 88 to view results or 0 1o remeasure tﬁ‘l!} =i

Not

Olciimlerde 6rnegdin yatak hareketi, sert kaplin ya da kaplinde radikal hareket
sebebiyle [>0,05 mm (>2 thou)]'dan bliyuk bir standart sapma mevcutsa,
ekranda statik 6lgim modunun kullanilmasi gerektigine yonelik bir ipucu belirir.
Boyle bir durumda 6lgim modu statik 6lglime degistirilmelidir.

(1) 0-6 yoninde flans diizeltme
(2)3-9 yoninde flans dizeltme

o (3) Civata pozisyonu
(4) Simleme degerleri

(5) 0-6 yoninde kaplin boslugu ve ofset
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« (6) 3-9 yoninde kaplin boslugu ve ofset

e (7) Sim dizeltme modlari

« (8) Ornekte kullanilan sim diizeltme modu
o (9) Live Move'u baslatir

Simleme modlan
O 0 0 0 O

Simleme modlari asadidaki gibi tanimlanir:
o (1) modu tim pozitif simlemeleri gosterir.

o (2) modu “sifir/arti” simlemeyi gosterir. Bu modda, bir civata pozisyonu sifira
zorlanir ve geri kalanlar pozitiftir.

o (3) modu ideal simlemeyi gosterir. Bu modda, yapilan dizeltmelerin yarisi
pozitif, diger yarisi negatif olacaktir.

o (4) modu “sifir/eksi” simlemeyi gosterir. Bu modda, bir civata pozisyonu sifira
zorlanir ve geri kalanlar negatiftir.

o (5) modu tim negatif simlemeleri gosterir.
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Dikey flansh makineler — Statik olciim modu

Statik olciim modu kullanarak olglim

o Lazer isinini ortalayin.

=)

Statik 6lcim modu dikey monte edilmis makinelerde kullanilir.

o Saftlari ilk 6lcim pozisyonuna dondirin. Eger kaplin muhafazasi numaralandirma
dizeni kullaniyorsaniz referans isareti ve 6lcim pozisyonu 0 birbiri ile hizalanmali veya

es olmalidir.
fome oo
oiM T\ RES =
A 2 & % mim B
D
B
. 0.0°

Ak 4k 4k 4k

Tap € ¥ to rotate then tap (& or (B
totake first point

o GoOsterilen sensor ile lazeri, saftlara monte edilmis bilesenlerin gergek konumlarina
karsilik gelen acisal yénde konumlandirmak igin| ¢ ya da ’ simgesini kullanin,

ardindan ilk 6lgiim noktasini almak icin M (1) ya da m Uzerine dokunun.

. Safti ikinci 6lglim pozisyonuna dondurin (6rn. 1:30). Segilen 6lgim pozisyonu, ekranda
otomatik olarak secilen agiya karsilik gelmiyorsa sensoérin ve lazerin pozisyonunu
ekrandaki istediginiz agiya manuel olarak ayarlamak igin gezinme tuslarini kullanin.
Olciim noktasini M (1) tizerine dokunarak alin.

ﬁo

“Rotation

mi

Rea aﬂES

Guality

. MUmkin olan en iyi sonucu elde etmek igin maksimum sayida 6lgim noktasi alin.
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Ak 4F Ak 4k

« Olcim sonuglarini gérintilemeye gegmek icin bu tusa basin.

=)

'Ilerle' simgesinin [] rengi elde edilen dlgiim kalitesini gdsterir.

Y RES
ﬂ \N_!} -

»

3
3

g

STATIC CLOCK

@ 002 002 -0.07 -0.08

¥ 0.02
r 0.02
¥ -0.07
¥ -0.08

-
2

RES
3

Flans ebatlari tanimlanmamissa, flans simgesi belirir. Eksik ebatlari
girmek igin Uzerine dokunun.

y RES
o Olgiim sonuglarini gérintilemek igin bu tusa basin.

oiM -~ RES
ﬁ ﬂ“"’_‘} -

i
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Asadidaki 6rnekte kullanilan simleme modu “tim pozitif” simlemedir.

(1) 0-6 yoninde flans dizeltme

(2)3-9 yonlunde flans dizeltme

(3) Civata pozisyonu

(4) Simleme degerleri

(5) 0-6 yoninde kaplin boslugu ve ofset
(6) 3-9 yoninde kaplin boslugu ve ofset
(7) Sim dizeltme modlari

(8) Ornekte kullanilan sim dizeltme modu
(9) Live Move'u baglatir
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Live Move - Dikey makineler

Hizalama, acisallik ve ofset diizeltilerek yapilir.

- 1758
A m & ® OF Rarr=
Ole P ——

0.09 @ f g'gi
0.17 5+ -0.01
@ s 0.01

H

o (1) Acisallik dizeltmeleri verilen civata noktalarinda simleme yoluyla yapilir.
o (2) Ofset diuzeltmeleri makinenin yanal olarak hareket ettirilmesiyle gerceklestirilir.

Acisalligi diizeltme
Once agisalligin diizeltilmesi 6énerilir (fakat mecburi degil):

1. Flans civatalarini gevsetin ve taginabilir makineyi kaldirin.

A\

UYARI
Makine civatalari hasarsiz ve sokulebilir halde olmalidir.

2. Acgisallik, simleme ile diizeltilir. Ilgili civata konumlarindaki simleme dederleri ekranda
gosterilir. Secilen civata altina dogru kalinlikta sim takin (veya gikarin). Flans civatalarini
gevsetin ve tasinabilir makineyi kaldirin.

3. Civatalari yeniden sikin, ardindan simleme dizeltmelerini dogrulamak icin bir dizi 6lgim
daha yapin, gerekirse simlemeyi tekrarlayin.

4. Genel acisal hiza kaymasinin tolerans dahilinde olduguna karar verdikten sonra daha fazla
simlemeye gerek kalmaz, ofseti dizeltmeye gegin.

Ofseti diizeltme
1. Ofset, Live Move fonksiyonu kullanilarak dizeltilir.

RES
e mm

0.23
0.30 REPORT
0.31
0.26
016

LI
¥ -0.01
@ T 0.01

H
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2. Olgim m Move'u baslatmak igin basin. Hem sensériin hem de lazerin agisal konumunu
isteyen bir bilgi ekrani gérandr.

POSITION LASER AND SENSOR AT PROPER CLOCK POSITION

- IER

Yukaridaki 6rnekte hem sensériin hem de lazerin istenen agisal konumu saat 12:00
konumudur (1).

3. Ekran sensorini bu konuma yerlestirmek igin (1) simgesine dokunun ve ardindan devam

etmek igin basin.
o

[T FTETITIE|

b M=
2 T ——
B 500

. 180.0°

0.02
-0.04

-0.12
0.11

==

4. Flans civatalarini gevsetin. Live Move tespit edildikten sonra 'Iptal' simgesi E 'Geri al'
simgesi ile degistirilir . ‘Iptal’ simgesi m ‘Live Move Iptal Et’ bilgisini ekrana
getirir.

5. Ofset diizeltmelerini yapmak icin makineyi kalin sari ok yéniinde yana kaydirin. Live Move
ekranindan oklari izleyin.

dF 4¥ 4k 4k

« Duzeltmeler, mimkun oldugunca sifira yaklastiriimalidir.
o Makinenin konumunu ayarlamak icin uygun aletler (6rn. kriko) kullanin.
« Yana kaydirma sirasinda simlerin kayarak yerlerinden cikmamasina dikkat edin.
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2z [E T EEINIEY
‘ a
T
& 500
.180.0"
@ ¥ -0.00
¥ 0.01
¥ -0.02
b 0.04

Align machines then tap (&) when done or (@) to cancel.

o

6. Ofset tolerans araligina geldiginde flans civatalarini sikin. Yeni hiza durumunun tolerans
dahilinde olup olmadigini kontrol etmek icin yeniden 6lcim yapin.

7. Degilse hizalama tolerans dahilinde olana kadar yukaridaki adimlari tekrarlayin.
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Yatay Flansh Makineler

Flans monteli yatay makineler

Birbirine flangla monte edilmis makineler s6z konusu oldugunda, hizalama islemi flans
civatalarina veya flans tipine gore flans ylzeyleri arasina dogru sim kombinasyonu koyularak
yapilir. Bu islem, dikey makinelerin hizalama islemi igin gerekenler ile yakinlik gbsterir.
Yatay eksende saft dondirilirken, elektronik inklinometre tercih edilen 6lcim modu ile
yapilan 6lcim esnasinda rotasyonel pozisyonu tespit eder.

Yapilan 6lgime gére, dokunmatik cihaz saftlarin hizalanmasi igin flanslarin arasina koyulacak
sim kalinliklarina karar verir.

o« (1) - (4) Flans simleme konumlari
o (5) Lazer

« (6) Sensor

o (7) Hizalanacak makine

« (8) Flansin yandan gériuntiusu (Sol taraftan)
Ornekte, sik rastlanilan dairesel flans tipinin istisnai bir durumu olan 2 civatali flansa ait
simleme konumlari gdsterilmistir.
Kurulum

« Lazeri ve sensori gerektigi gibi baglayiniz (Yatay olarak).
« Cihazi aginiz ve sonra ‘Dikey Hizalama’ ikonuna dokununuz.

I

Ry
@r RO O
|1=n:um—|nwmm RFID st park Upload
Soltfost Resume Drorwnbend
L "
= ik
Vertical abgement Gamara Gabery Gaonliguration

. ‘"Dikey flangli makineler" on page 105’ bélimunde anlatildidi gibi makinelerin
konfiglrasyonunu yapin.
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« Sensor ve lazer yatay olarak monte edildigi igin sensoriin baslatiimasi ile beraber

mevcut yatay 6lctim modlarinin hepsi segilebilecektir.

=
Y - R C) S~ mm

SWEEP

Laser centered

« Dokunun (1) ve istenilen 6lcim modunu secerek devam edin ("Olgiim modlari" on

page 45).

Btaficeinck
MEASUREMENT MODE

Y

Yatay flans uygulamalari igin kaplin sonug ikonlari, 0-6 (Dikey) ve 3-9 (Yatay) olarak

gosterilir.
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Makine katar hizalamasi

Asadida bir (¢ makineli katarin hizalama kosulunu 6lgmeye yonelik asamali bir yaklagim
bulunmaktadir.

Azami olarak badl haldeki 6 makinelik bir grup 6lgllebilir.

Bilesenler monte edilmeli ve lazer isini gerekli sekilde ayarlanmalidir.

Yeni bir 6lgim dosyasi agmak igin ana ekrandan % "Yeni varlik" simgesine basin.

=)

Not

Yatay saft hizalama simgesi [ l_iﬂl]}j] herhangi bir kontrol isaretine sahip dedilse yeni bir
varlik olusturmak igin kullanilabilir. Simge Uzerindeki tik halihazirda agilan baska bir
varhdi ifade eder.

@ o ¥ o
%

01500

Enter sensor-to-coupling center dimension then tap (3 “

"Katar kurulumu" ekranina ulasmak igin sag st késedeki mini katar eklemesine (1) basin.

TRAIN MANAGER | TRAIN SETUP ‘ TRAIN FIXATION

MACHINE TRAIN SETUP

Pump 1 Maotor 2

=

L] O

Dizinin ilgili tarafina makine eklemek icin iki *Add machine’ (Makine ekle) simgelerinden
birine dokunun.
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TRAIN MANAGER | TRAIN SETUP ‘ TRAIN FIXATION

MACHINE TRAIN SETUP

9 - O
o B
O O o

olo]

‘Add machine’ (Makine ekle) ve ‘Scroll machine train arrow’ (Makine dizisi ok isaretini kaydir)
simgeleri devre disiyken gri renkli olur.

‘Scroll machine train arrow’ (Makine dizisi ok isaretini kaydir) simgesi @ etkinken mavi
renklidir ve ilgili yonde ekranda o an igin bulunmayan makineler oldugunu gosterir. Etkin oklar
bu makineleri gériinime kaydirmak igin kullanilir.

Diziye gerekli sayida makine ekledikten sonra, ebatlar ekranina dénmek igin simgesine
dokunun ve ardindan makineleri istendigi gibi yapilandirmak igin vitrini kullanin.

MACHINE TYPE

STANDARD 3

Maotor

TOGGLE
MACHINE COLOR

THERMAL GROWTH

Makine dizisi igindeki farkl 6gelere ulasmak igin ekranin sag st kdsesindeki mini dizi
eklemesinde [1] bulunan ilgili 6geye dokunun.

Alternatif olarak, makine rengi de dahil olmak lizere istenen makine ve kaplin tipleri “Train
set-up” (Dizi kurulumu) ekraninda belirtilebilir. Belirtilecek 6geye dokunun, ardindan istenen
makineyi ya da kaplin tipini segmek icin ilgili vitrini kullanin. Makine vitrini renk vitrini ile

birlikte belirir. Istenen 6geyi belirledikten sonra ilerlemek igin Uzerine dokunun. Tim
makine dizisi 6geleri belirlendiginde gereken makine dizisi ebatlarini girmek lGzere ebatlar

ekranina dénmek igin Uzerine dokunun.
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TRAIN MANAGER | TRAIM SETUP ‘ TRAIN FIXATION
MACHIME TRAIN SETUR
- ]
Fumg 1 ﬁ Standard 3 -
. b—o— bearbo —o—.
E J
0O & 0 m

Mini dizi eklemesine dokunularak da erisilen “Train fixation” (Dizi sabitleme) ekrani, makine
ayak ciftlerini ya da tim makineyi sabitlemek ya da sabitlemesini kaldirmak icin kullanilabilir.

TRAIN MANAGER TRAIN SETUP | TRAIN FIXATION

MACHINE TRAIN FIXATION

Pump 1 Gearbox 2 Standard 3

L] O

Mini dizi eklemesine dokunularak da erisilen “Train manager” (Dizi yoneticisi) ekrani, ilgili
ebatlar dahil olmak Uzere eksiksiz gosterilebilecek maksimum (g makinenin segilmesi igin
kullanilir..

TRAIN MANAGER | TRAIM SETUP TRAIN FIXATION
MACHIMNE TRAIN MANAGER
— —
Pump 1 y%? Gearbox 2 Standard 3
S~ - . o~

[ @ |
Kayar gubuklari kullanin ve eksiksiz gésterilecek makineleri secin.

=)

Katar ydneticisi ekrani iginde gdsterilen makine sayisinin sonuglar ekraninda gésterilen
ile ayni oldugunu unutmayin.

Makine dizisinin segilen kismini ilgili ebatlariyla birlikte gésteren ebatlar ekranina dénmek igin

@ Uzerine dokunun.
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& B o® & S mm
L

[T TR
i) o
DIMENSIONS
- l *

—

-+
7 8 9
4 5 6
1 2 3
. 0 n
N K

Olciim

0
Boyutlar ekraninda 2 tusuna basin ve sonra kaplinin karsina monte edilen sensALIGN
sensOrunt makine katari eklemesinde [1] g6sterildigi gibi.

@

B <N

“Rotation

36 of

Readings

Tk NS

" quality

Saftlari bir agiya gore olabildigince genis sekilde dondirdikten sonra belirtilen kaplindeki

Olgima bitirmek igin @ tusuna basin.
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,
A2 B B N mm
L

e
Rotation
[136
Readings : 5 J ¢ -0.03
|—62% | 4 -0.00
0.18
0.28

~

Bir sonraki kaplini 6lcmeye gecmek icin Bl tusuna basin.

' 003 000 0IB 028

Lazeri ve sensoru kapatin, ardindan o sirada 6lgilmekte olan kaplinden sdkiin ve bir sonraki
kaplinin karsisina monte edin. Hazir olduklarinda hem lazeri hem de sensori agin.

Tap(Eor®@to take initial point

Not
Lazeri ve sensoru kapline goétirirken sensoér ile kaplin merkezi arasindaki boyutun,
boyutlar ekranina dogru sekilde girildiginden emin olun.

Olctugiiniz kaplinin mini katar eklemesinde (1) gercekten vurgulandigindan daima emin
olun!

Bir sonraki kaplin 6lgimunde kullanilan 6lgim modu (2) bu érnekte Coklu Nokta'dir.

Rotate then tap coupling to take point

Her iki kaplinde 6lgiim de tamamlandiginda sonuglari gérmek igin tusuna basin.
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= e
y

& 004 001 017 026

ar  -0.04
0.01

0.17
0.26

Tap &2 to view results or @} to remeasure E‘EE
RES

Hem ayak hem de kaplin sonuglarini gériintilemek ve dederlendirmek igin ESai tusuna
basin.

Y

Not

Dederler secili alanin kaplin sonuglarini géstermektedir (1).
Sonuglari tam 6lgek modunda gérintilemk igin basin (2).

Tap4Hto start Live Move.

Simlemeyi ve U¢ makine katarinin yanal pozisyon ayarini iceren hizalama dizeltmeleri

yapmak igin “ tusuna, "Move" simgesine basin.
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Live Move - makine katari hizalama

Hangi makine ciftinin bir dizi iginde ilerleyecedine karar verin, lazeri ve sensori segilen
kaplinde tekrar kurmaniz ve tekrar ayarlamaniz gerekebilir. Sensori saft veya bir 6ncekinde
oldugu gibi kaplin tizerinde tam olarak ayni yere taktiginizdan emin olun veya sensoérden
kapline olan yeni dogru mesafeyi tekrar girin. Asagidaki 6rnekte, mini katar eklemesi (1)
Gzerindeki vurgulayici pencere ile gosterildigi gibi, secilen makine cifti pompa (sol makine) ve
disli kutusudur (sag makine).

A 2 @ B N mm B

VH SAVE

V REPORT

H ="
¢ -0.04

20

D ﬂ 4k 0.01
4k 0.05
4 0.09

Tap4Hto start Live Move, '-ﬂ

Live Move’u basglatmak igin m Uzerine dokunun. Tim makineler hareket ettirilebilir
olarak tasarlanmissa, ardindan segilen kaplin konumu igin "Fixed feet" (Sabit ayak) ekrani
belirir.

=)

Not

Gri renge donmus makine, élgim vodaélnln (bk. mini katar eklemesi) [1] bu belirli
makinenin yanindaki kaplinde DEGIL, diger iki makineyi birbirine baglayan kaplin
Uzerinde oldugunu belirtir.

TRAIN FIXATION

TR,
iy
Pump 1 W Gearbax 2

Sabit olarak tanimlanacak makine katari Gzerindeki ayaklara dokunun, ardindan Live Move ile

devam etmek igin Uzerine dokunun.
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L ETIRS

l=§54.0°
4 -0.07
4 -0.03

4+ 0.04
4 -0.04

Tap(@ when done or{@ to undo. H) @

Makine dizeltme islemlerini baslatin. Makine hareketi tespit edilir edilmez "Undo" (Geri al)

simgesi "Cancel" (Iptal et) simgesi m ile degistirilir.

A

DIKKAT

Makineyi adir balyoz darbeleri ile hareket ettirmeye CALISMAYIN. Bu, yatagin hasar
gérmesine sebep olabilir ve ayrica yanlhs Live Move sonuglari yaratir. Makineleri
hareket ettirmek igin ayaklarda kare basli civata veya mekanik ya da hidrolik cihazlar
tavsiye edilir.

Align machines then tap (Fywhen done o (E1o cancel, m 2 @

Hizalama kosulu, yiz ifadesi (1) ile gosterilen belirlenmis tolerans igine girene kadar

makineleri hareket ettirin, ardindan Live Move’u bitirmek igin Uzerine dokunun.

Tdm makine katarinin hizalama kosulunu gérintilemek igin mini katar eklemesine basarak
"Train manager" (Katar yoneticisine) ulasin.

[Omsrs iz e o]
Y RES
ﬁ D"m i'!‘;‘ -~ Sf! mm i r;l
=
=
] »

I .‘:‘32.?"

Tap {4 to remeasure or €10 restart Move.
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-~
) N - .

Hizalama L kosulunu onaylamak icin basin ve tekrar 6l¢cim yapin. Eger ylz ifadesi

simgeleri gllen yliz seklini alirsa veya OK yaziyorsa hizalama kosulu tolerans dahilindedir.

Eder dedilse Live Move prosedirini tekrarlayin.
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Kardan tahrik millerini tanitma

Kardan tahrik milleri stricu ile tahrikli saft arasindaki genis bir ofsette kurulur ve galistirilir.
Mevcut kardan saftinin tipine goére, kardan mafsallarinin tutukluk yapmasini engelleyen yeterli
yadlayici déngustnin olustugundan emin olmak igin kardan mafsallarinda ¢cok az miktarda bir
agl sapmasi gerekebilir. Sapma acilari B1 ve B2 arasindaki buyUk bir fark (asagidaki resme
basvurun) calisma esnasinda tahrikli saft RPM’sinde ani dalgalanmalara sebep olur. Bu
dalgalanma elektronik olarak kontrol edilen senkronize ve senkronize olmayan AC tahrik
motorlarinda ciddi sonuglar dogurur.

Kusursuz galisma igin makineler tahrik ve tahrikli makine saft eksenleri paralel olacak sekilde
hizalanmalidir. Dogru hizalama kardan saftin donls diizensizliklerini minimuma indirger.
Boylelikle kardan safti donlsl esnasinda yataga esitsiz ylk binmesi de azaltilir, pargalarin
omri uzar ve beklenmedik makine aksakliklari azalir.

—

| m—1

B_II

t}] Q =

Il
Il
=

Mh\ y B
U’C_,/-LI\F /W
8\ 5@

« (1) Positioning of machines in an area with limited space
« (2) For optimal running condition, the deflection angle B, and B, should be equal

Kardan uygulamasinda olgiim prosediirleri
Kardan uygulamalari icin, makineleri konfiglire ederken kaplin tipi ‘Cardan’ (Kardan) secin.

Asadidaki 6lcim prosedirleri kardan uygulamalari icin mevcuttur:

« Kardan donen dizlem - Bu, kardan uygulamalari igin varsayilan 6lgiim proseduiriduir. Bu
prosedur, kardan saft soklilmek zorunda kalinmadan, kardan saftla birlestirilmis
makinelerin 6lgimUnl gerceklestirmeye olanak tanir. Bu prosedir kardan déner kol
braketi ile birlikte kullanilir.

« Cok noktali - bu prosediirde kardan sokilmelidir. Olcimler kardan ofset braketi ile
birlikte gok noktali 86lcim modu kullanilarak gergeklestirilir.

. Statik saat - bu prosediirde kardan sékiilmelidir. Olcimler kardan ofset braketi ile
birlikte statik 6lcim modu kullanilarak gergeklestirilir.
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Kardan saft hizalama - doner kol braketi kullanilarak

Déner kol braketi kullanilarak yapilan élgimler, kardan saft sdklilmek zorunda olmadan,
olcimleri almak igin dondirilen kardan saft ile birlestirilen makinelerin dogru 6lgimuani
almaya olanak saglar.

=)

Not

Deneyime badli olarak iki sensALIGN lazerinin ve sensérinin oncelikle ilgili braketlere
burulma 6nleyici kdprilerle birlikte monte edilmeleri gerekir. Ardindan ilgili pargalara
sahip braket takimlari ilgili makine saftlarina monte edilir.

Kardan doner kol braketinin monte edilecedi yerin temiz, purlzslz, silindirik, diiz ve
gerekli ylizey temasini saglayabilir olmasina dikkat edilmelidir. Yizey boyali ise,
boyanin braket ‘D’ cergevesi ile temas eden dort alandan soyuldugundan emin olun.

o (1) Sensér monte etmek igin kardan doéner kol braketi
o (2)Lazer monte etmek icin uzun zincir tipi braket

Lazer, sensor ve RF modiilii montaji

1. Lazeri blyuk zincir tipi braketin destek direklerine monte edin, daha sonra lazer destek
direklerinin Gzerine, uzun destek direklerine gerekli olan saglamlidi saglamak icin burulma
Onleyici bir kpri monte edin.

2. Senso6ri ve RF moduli kardan déner kol braketinin destek direklerine monte edin, daha
sonra sensor destek direklerinin tzerine, uzun destek direklerine gerekli olan saglamlig
saglamak igin burulma o6nleyici bir kopri monte edin.

Braketleri saftlara monte etme

Sol taraftaki makinenin (genelde referans makinedir) saftinda bulunan lazeri tutan blyuk
zincir tipi braketi, sonra sag taraftaki makinenin (genelde hareket ettirilebilen makinedir)
saftinda bulunan senséri ve RF modull tutan kardan déner kol braketini, normal galisma
konumundan gorilebildigi Gzere monte edin. Déner koldaki iki isaretin sirali oldugundan emin
olun.

ROTALIGN touch EX 131



Cihaziciyardim

Her iki braketi de ayni donis agisinda konumlandirmak igin harici bir egim 6lger kullanin.
(Braketi monte etme prosedtiriine basvurabilirsiniz.) Harici egim 0lgeri kaldirin, sonra lazeri

acin.

A\

UYARI
Lazer 1sinina bakmayin!
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Kardan saft hizalama - Donen diizlem 6lgiim prosediiri

1. Sensoéri, lazeri ve dokunmatik cihazi agin, ardindan makinelerin kurulumuna baslayin.

~ RES
o - 5. mm

& =
=]
)

2. Makinelerin kurulumu tamamlandiktan ve tim gerekli makine ebatlari girildikten sonra
O6lgime baslamak igin = (izerine dokunun.
- [Cmeas 11.01.201940.38]
A 2 @ g oM mm|* .
a
| oo |
& 357
.359.2"

Not

'Cardan mode' (Kardan modu) (kardan déner dizlem) kardan milleri igin varsayilan
Olgiim modudur. Kullanicilarin déner kol prosedurt igin gereken adimlarla ilgili
kendilerinde asinalik olusturmalari 6nerilir. Mevcut egitim videosuna 1 lzerine
dokunularak erisilebilir (sonraki ekranda géraldugu Gzere).

TR

MEASUREMENT MODE

Cardan rotating plang

Cardan rotating plane

@

IntelMEDNT
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Olgiim alma

Kalabalik bir tesiste dlgime baslamak igin ideal bir konum belirlemek gerekir. Amag,
sensALIGN senséri ve lazer arasindaki gorisin, kardan saft makine dénisiiniin normal
yonlinde dénerken bir donis acisi kadar genis oldugu derecede kalmasini saglamaktir.

1. Kardan saftini makine dénisiniin normal yéniinde ilk 6lgim konumuna dondirin.

2. Doner kol tekerini gevsetin, sonra gergeveyi destek direkleriyle birlikte lazer 1sini orta
sensor destek diredine vurana dek déndirun.

3. Lazer isini destek diredine carptiginda doner kol tekerini tekrar sikin.

4, Sensor, sari kilittleme digmelerini acarak gevsetin ve daha sonra sensori lazer isininin
kirmizi toz kapadina vurdugundan emin olmak igin destek direklerinin asadisina ve yukarisina
kaydirin.

5. Sensori bu konumdayken sari kilitleme digmelerini kilitleyerek sabitleyin ve ardindan
lazer 1sininin sensor aparatina vurdugundan emin olmak igin aparati agin.

==

Not
Iki sari 1s1n konumu ince ayar tekerine DOKUNMAYIN.

6. Lazer isini artik lazer ayarlama ekraninda gérinir durumdadir.
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7. Olciim stabilize oldugunda ‘M’ harfi asagidaki ekranda gésterildigi lizere 1 altinda gérinir.

=)

Not

Bu 6lglim prosedur igin, stabilizasyon sonrasi otomatik élgim varsayilan ayarlar
Uzerinden devre disi birakilmalidir.

8. Olciim noktasi almak icin ‘M’ lizerine dokunun.

9. Kirmizi sensoér toz kapadini sensor araligini kapatmak icin kaydirin, daha sonra kardan safti
sonraki 6lglim noktasina dogru yaklasik 10° - 20° kadar dondurin.

=)

Not

Bu konumu erisilebilen dénis acisina ve bes 6l¢iim noktasinin 60°’den blyik bir donts
acisindaki minimum gerekliliklerine gore belirleyin.

10. Tum gerekli dlgiim noktalari igin adim 2'den 8'e dek tim adimlari tekrarlayin.

=)

Not

Donls gizgisi boyunca esit araliklarla dagilmis noktalarda olgimler almak atanan
Olgiimin kalitesini olumlu yonde etkiler.

BOH g o o

-

11. Kardan hizalama sonuglarini gérintilemek igin Uzerine dokunun.
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Tap4to start Live Move,
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Kardan saft hizalama - kardan ofset braketi kullanilarak

Kardan ofset braketleri
iki tip kardan ofset braketi bulunur.
o Blyuk tip 10 m (33 ft)'ye kadarki, kardan safti ile birlestirilmis makinelerin ve 1000 mm
(39 3/8 ing)’e kadarki saft ofsetlerinin dogru 6lcimine olanak tanir.

o Lite de denilen kiglk tip ise 3 m (10 ft)'ye kadarki, kardan safti ile birlestirilmis
makinelerin ve 400 mm (15 3/4 ing)’e kadarki saft ofsetlerinin dogru 6lgciimiine olanak
tanir.

. "Kardan ofset braketi lite montaji (sensALIGN 5 EX lazer)" on page 142

=)

Not
Kardan ofset braketlerinin her iki serisi de (bliytk ve lite) sensALIGN 5 sensor/lazer
kombinasyonuyla kullanilabilir.
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Bluyuk kardan ofset braketi montaji

=)

Not

sensALIGN 5 lazer de buylk kardan ofset braketi ile kullanilabilir.

sensALIGN 5 EX lazer montaj ve ayarlamasi igin, "sensALIGN 5 EX lazeri monte etme ve
ayarlama" on page 144 bakiniz.

Bliylik kardan ofset braketini monte etme ve lazeri ayarlama

Braketleri monte etme

1. Verilen civatalari kullanarak koruyucu cerceveyi kaplin ytziine monte edin. Braket genelde
dondirilemeyen saftin yliziine monte edilmis durumdadir, 6rnedin bir kagit fabrikasindaki bir
rulo. Iki farkli monte etme secenedi bulunur:

« Saft ucu veya kaplin ylzinin ortasinda bir digli deligi varsa, en kolay ve saglam monte
etme yontemi asagida gosterildigi Gizere blylk merkez civatasini kullanmaktir. Merkez
civatasini daha buyuk deliklere oturtmak icin asagida gosterildigi Uizere bir disli adaptor
kullanilabilir.

o (1) Gegis saftu
o (2) Merkez civata - 17 mm (43/64") acikligi bulunan bir anahtar kullanarak
gevsetilebilir ve sikilabilir

o (3) Disli adaptor

« Koruyucu cergeve ayrica agac somunu kullanilarak, (g noktali bir montajla da kaplin
ylzune tutturulabilir.
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o (1) Pul
o (2) Gegis safti
e (3) T somunlu civata

—<

o (1) Referans ylzeyi

Bu kaplin 6rnegdinde yliksek yuzll bir flans mevcuttur. Verilen gegis saftlari, 6n yiz ile kaplin
yUzUunun birlestirilmesini saglayacak Ug noktali bir diizlem olusturmak igin kullanilir.

=)

Not

Lazerin hala ayarlanmasi gerekirse koruyucu cergeveyi civatalamayin.
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Kaplinin yuzl atmissa tam makinelenmis gegis saftlar, referans yuz olan kaplin yazinu
koruma gergevesine baglarken, koruma gercgevesini kaplinin atmis i¢ boliminden
ayirmak icin gosterildigi bigimde kullanilir.

2. Koruyucu cercevedeki rayi asadida gosterildigi gibi monte edin (c1), sonra sirglyi yerine
sabitlemek igin iki Ust kolu kullanin (c2). Rayin lizerindeki orta kanalin disa doniik oldugundan
emin olun.

Lazer tutucu takimi ray ilizerine monte etme

1. Carki hafifce gevsetin, sonra lazer tutucu takimi rayin orta kanali boyunca kaydirin.

o (1) Lazer tutucu

Lazeri monte etme ve ayarlama

sensALIGN 5 EX lazer montaj ve ayarlamasi igin, "sensALIGN 5 EX lazeri monte etme ve
ayarlama" on page 144 bakiniz.

. 1Ikisariisin konumu ince ayar tekeri, lazer 1sininin agisal konumunu ayarlamak igin
kullanilir. Lazer 1sini, lazer takimi tutucu déndurtlerek ‘yaklasik’ bir daire gizer.
‘Yaklasik’ daire hedefin merkezindeki tek bir nokta ise lazer isini dogru ayarlanmis
demektir. Aksi takdirde, lazer isini ayarlama islemini ‘yaklasik’ daire ‘tek nokta’ haline
gelene dek tekrarlayin.

Lazer i1sinini makine doniis eksenine ayarlama

sensALIGN 5 EX lazer isinini makinenin rotasyon merkezine ayarlamak icin, "sensALIGN 5
lazer isinini makinenin donls eksenine ayarlama" on page 145 bakiniz.

. Merkez civatasi kullaniliyorsa, 17 mm acik uclu anahtar (Ingiliz anahtari) kullanarak
sikin.
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« Adag somunu kullaniliyorsa, uygun bigimde sikin.

Lazeri konumlandirma ve sensorii ol¢ciim icin monte etme

sensALIGN 5 EX lazer ve sensdrini 6lcim igin konumlandirmak igin, "sensALIGN 5 EX lazeri
konumlandirma ve sensALIGN 5 EX sens6ri 6lgim icin monte etme" on page 146 bakiniz.
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Kardan ofset braketi lite montaji (sensALIGN 5 EX lazer)

Kardan ofset braketi lite montaji ve sensALIGN 5 lazerin ayarlanmasi

Yizi raya monte etme

1. YUzt asadida gosterildigi gibi ray boyunca kaydirin. Dért T somunu oluklara yerlesmelidir.

2. YUzi raya konumlandirdiktan sonra, dort adet soket basli vidayi verilen M5 alyen anahtari
kullanarak sikin.

3. Braket takimini déndirilemeyen saftin kaplin ylzine monte edin. Kaplin ylzinin yiksek
bir cemberi mevcutsa, braket ylzini kaplin ylziinden ayirmak igin asagida gosterildigi gibi
hassas ayarl gegis saftlari kullanilir.
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« (Gegis saftlari olmaksizin, ylz ve civata deliklerini gevreleyen kaplin ylizeyi arasinda
dogrudan temas olmayacaktir; burasi tam olarak yliz ve kaplinin birlestigi noktadir.)

I

o (1) Referans ylzeyi

« Yukarida gosterilen kaplinin yukseltilmis bir yiz flansi vardir. Verilen gegis saftlari, yliz
ve referans ylizey olan kaplin ylzunUn birlestirilmesini saglayacak tg¢ noktali bir dizlem
olusturmak igin kullanilir.

=)

Not
Kaplin ylzinln orta noktasi referans ylzey olarak kullanilmamalidir.

Lazer tutucu takimini ray ilizerine monte etme

1. El carkini hafifce gevsetin, ardindan lazer tutucu takimini kilavuz gérevi géren T somun ile
rayin orta kanali boyunca kaydirin.
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o (1) Lazer tutucu

sensALIGN 5 EX lazeri monte etme ve ayarlama

Bu adimda, lazer 1sini lazer tutucu takiminin dénis eksenine kabaca es dogrusal olacak sekilde
ayarlanir.

1. Siyah iki mansonu destek direklerinden asagi kaydirin.

2. Lazeri mansonlar Gzerine yerlesene dek direklerin Gzerine kaydirin.

o (1) Manson (siyah)

3. Diger makine kaplininin saft dondirme ekseni Gzerine arti seklindeki hedef imleglerinden
bir dizi isaretleyin (flansin bir orta delidi varsa, gegici bir hedef ylizeyi delige yapistirilabilir).

4. Lazeri agin ve 1sinl karsi kaplindeki hedefin ortasina vuracak sekilde ayarlayin:
o Amag, lazer isinini lazer tutucu takiminin donls eksenine kabaca es dogrusal olacak

sekilde ayarlamaktir; bu daha sonrasinda lazer tutucu takiminin konumunda lazer isini
yeniden hizalanmak zorunda kalmadan ince ayar yapma olanadi saglar.

=)

Not
Mansonlar (siyah), lazer isini lazer tutucu takiminin donts ekseni ile ayni eksende
konumlandirilarak ofseti etkiler.
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o Iki sari 1sin konumu déner diigmesi, lazer isininin acisal konumunu ayarlamak igin
kullanihir. Lazer 1sini, lazer takimi tutucu déndurtlerek ‘yaklasik’ bir daire gizer.
‘Yaklasik’ daire hedefin merkezindeki tek bir nokta ise lazer isini dogru ayarlanmis
demektir. Aksi takdirde, lazer isini ayarlama islemini ‘yaklasik’ daire ‘tek nokta” haline
gelene dek tekrarlayin.

=)

Not

sensALIGN 5 lazer ayarlama ipucu:

Isin, lazer tutucu takimi déndurilirken hedefte bir noktadan ziyade bir cember
tanimliyorsa dairenin ne kadar biyik oldugunu not edin ve lazer 1sinini, lazer tutucu
takimi baslangigc konumundan 180° dondurildiginde gittigi mesafenin yarisina geri
getirmek icin sari ayar doner digmelerini kullanin. Bunu dikey ve yatay olarak yapin.
Dogru sekilde ayarlandidinda lazer tutucu takimini lazer noktasi hedef cemberden
hareket ettirmeden tam 360° déndurebilmeniz gerekir.

2N
N

Not
Tek bir nokta konumuna ulastiginizda lazer déner diigmelerinden elinizi gekin.

sensALIGN 5 lazer isinint makinenin doniis eksenine ayarlama

Bu adimda lazer tutucu takimi, lazer tutucunun dénis ekseninin hizalanacak makinenin (motor

veya disli kutusu olabilir) donls ekseni ile es dogrusal hale gelebilmesi igin braket (izerinde
ayarlanir.

=)

Not
Bu prosediir esnasinda sari lazer isini konum doéner diigmelerine DOKUNMAYIN.

1. Lazer tutucu takimi braket raylarindan dikey sekilde kaydirarak ve braketi déndirerek
dikey sekilde konumlandirarak yatay ve dikey olarak ayarlayin.
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o (1) Lazer noktasi

2. Yukaridaki prosediiri, lazer 1sini hizalanacak makinenin dénis ekseninde yer alan hedefin
ortasina vurana dek tekrarlayin.

3. Lazer isini hedefte ortalandiginda, kaplin ytzindeki yizl verilen altigen soket basl
vidalarla sikin.

sensALIGN 5 EX lazeri konumlandirma ve sensALIGN 5 EX sensori
olgiim icin monte etme

Bu adimda lazer, lazer tutucunun altina yeniden monte edilirken sensér de hizalanacak
makinenin saftina monte edilir.

1. Lazeri kapatin ve tutucusundan kaldirin.

2. Verilen M4 alyen anahtari kullanarak destek direklerini gevsetin ve ardindan diger yénden
¢ikabilmeleri igin lazer tutucu boyunca kaydirin.

3. Destek direklerini sabitlemek icin M4 alyen ile tekrar sikin, ardindan lazeri destek
direklerine tekrar monte edin.
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4. Sensoru hareket ettirilecek makinenin (motor veya vites kutusu gibi) saftina monte etmek
igin zincir tipi braket ya da uygun manyetik braket kullanin. Sensér, senséri destekleyen
braket itilerek ya da kaydirilarak lazere hizalanir.

Not
Lazere ya da lazer konum doéner diigmelerine DOKUNMAYIN.
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Kardan saft hizalama olgiim prosediirii

Bu 6lciim prosediri kardan ofset braketi ile birlikte kullanilir ve makineleri birlestiren kardan
safti 6lgim esnasinda sokllmelidir.

1. Kardan ofset braketi ve 6lgim bilesenleri monte edildikten ve lazer ayarlandiktan sonra
dokunmatik cihazi acin ve ardindan makinelerin kurulumuna gegin.

[T EETTET
ﬁ E]-': @ 2‘: Q! mm if_-
& 0500 [ owsos

155 | 335

Enter sensar-to-coupling right plane dimension then 1ap®or®

2. Makinelerin kurulumu tamamlandiktan ve tim gerekli makine ebatlari girildikten sonra

=
3
6lcime baslamak igin Uzerine dokunun.
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-~ RES
ﬁ Py o BN mm|* B .
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3. . Istenen 6lcim modunu segmek icin 1 tizerine dokunun. Bu durumda gerekli 6lcim modu
"Static clock"tur (Statik saat).

Faltagnt
MEASUREMENT MODE

Sratic clock

() Static clock

AVERAGING: AUTO

-

4. Statik saat 6lciim ile devam etmek igin Uzerine dokunun.

Cardan rotatitg plane
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-
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STATIC CLOCK
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Tap < ) 16 1o

1o take first point

Not
sensALIGN 5 sensor ve lazeri kullanildiginda Kardan saft élgiimlerinde gok noktali ve
kardan saft 6lcim metodu da kullanilabilir.

5. Ik 6lcim noktasini almak icin yanip sénen M (2) veya m (3) Gzerine dokunun.

6. Sensori ve lazeri sonraki 6lgim noktasina déndurin.

—

7. GOsterilen lazeri istenen 6lgim konumuna getirmek igin| veya Uzerine
dokunun, ardindan secilen saat yéniindeki 6lcimu almak igin M (zerine dokunun.
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8. En az 70° (izeri donls agisinda en az g saat yonlndeki élgimleri almak igin adim 4 ve 5'i
tekrarlayin. (Daha fazla konum 6lgimi almak sonuglarin glvenilirligini artirir.)

‘§25.0°

9. En az 70° lzerinde yeterince 6lgiim noktasi alindiginda, 6lgim{ durdurmak igin
Uzerine dokunun.

DIM T RES
— o T S,

10. Kardan hizalama sonuglarini goérintilemek igin E Uzerine dokunun.

Degerlendirme ve hizalama

Ofsetin hizalama kosulu Uizerinde herhangi bir etkisi yoktur ancak dénls eksenlerindeki her
acisallik dizeltilmek zorundadir.

A W @ N mm|° =t

V/H SAVE

V - - REPORT

H i

» o ® « 014
€@ < -0.06

i “m SEEEREeE

Kardan safti hizalamada yalnizca agisallik dizeltilmek zorunda oldugundan, goérintilenen
sonuglar yalnizca bir gift ayagin dederlerini gosterir. Acgisallik mrad ya da derece cinsinden
gOsterilebilir. Kardan safti birimleri *Configuration’ (Yapilandirma) igindeki varsayilan ayarlar
altinda belirlenir.
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=)

Not

1/2° ve 1/4° limitleri icin bir PRUFTECHNIK kardan safti tolerans tablosu mevcuttur. Bu

gerekli tolerans tipi ‘Configuration’ (Yapilandirma) igindeki varsayilan ayarlar altinda
belirlenebilir.

Tolerans disi makineler Live Move islevi yardimiyla bastan hizalanabilir.
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En iyi uygulama

Sensori ve lazeri monte etme

>> ‘Dimensions’ (Ebatlar) ekraninda sensér ve lazerin hangi tarafa monte edilmesi gerektigi
gosterilmektedir. Gerekirse ekrandaki goriuntlyld déondirerek makinelerin fiziksel olarak

goérindigi gibi gérilmesini saglamak icin == “Kamera” simgesini kullanabilirsiniz.
>> Braketleri dogrudan saftlara veya kaplinlere monte edin.

>> Sensori ve lazeri temin edilen destek direklerinin tzerinde mimkiin oldugunca algaga
monte edin. Kaplinler, lazer isininin yolunu engellememelidir.

>> Lazeri sabit olarak tanimlanan makineye ve sensori tasinabilir olarak tanimlanan makineye
monte edin.

>> Sensor ve lazer birbirine veya saftin dénlsu sirasinda makinelerin gévdelerine temas
etmemelidir.

Ebatlari girme
>>+ 3 mm [+ 1/8( in.) igindeki ebatlar kabul edilir.

>> On ve arka ayak arasindaki ebadi girerken iki civatanin merkezleri arasindaki uzakli§i
kullanin.

Sensori calhistirmak

>> “Iletisim hatasi” ortaya gikarsa “Communication error” (iletisim hatasi) isaretinin
altindaki algilama alanina dokunun ve sensoérin algilanip algilanmadidini kontrol etmek igin
“Sensor list” (sensoér listesine) dokunun.

Olciimii etkileyebilen sebepler

>> Braket sasisinin, destek direklerinin hatali veya gevsek monte edilmesi

>> Sensorin ve lazerin destek direklerine hatali veya gevsek monte edilmesi
>> Makine ankraj civatalarinin gevsek olmasi

>> Makine temelinin dengesiz veya hasarli olmasi

>> Monte edilen pargalarin saft donisu sirasinda makine temeline, makine gévdesine veya
sasisine garpmasi

>> Monte edilen pargalarin saft donlsu sirasinda kaymasi
>> Saftin dengesiz donmesi
>> Makinelerin iginde sicakligin degismesi

>> Diger donen makinelerden kaynaklanan harici titresim olmasi

Sonuglar ve Live Move
>> V, yandan bakildiginda makinelerin dikey dogrultusudur.
>> H, Ustten bakildiginda makinelerin yatay dogrultusudur.

>> Hiza kaymasi dizeltilirken kullanilan ayak sonuglari, referans makineyi esas alan konum
dederleridir.
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>> Kalin renkli ayak toleransi oklari, makinenin kaydirilmasi gereken yénu ve 6lglyi gosterir.
Renk kodu ayni zamanda ulasilan toleransi gosterir.
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sensALIGN 5 EX sensor aygit yazilim giincellestirmesi

Sensor aygit yazilminin bir list versiyona giincellestirilmesi

Dodrudan saglam dokunmatik cihaz Gzerinden sensor aygit yazilimi gincellemesi yapilabilir.
Daha eski bir aygit yazilim versiyonuna sahip bir sensér Bluetooth lGizerinden saglam cihaza
baglanirsa ekranda sensor yazilimi glincellemesi bildirimi belirir.

Do you want to update a sensor with 5/N 390503462

1]

Sensorin aygit yazilim glincellemesini yapmaniz 6nerilir. Sensoéri gincellemeye gegmek igin

Uzerine dokunun. Asadidaki sensér aygit yazilim glincellemesi ekrani belirir.

SENSOR FIRMWARE UPDATE
Do you want to update Sensor 5N 3R050346 firmmware fram version 1,10 10 1.117
'

( © O]

Bu ekran, saglam dokunmatik cihazda yeni bir sensér aygit yazilimi versiyonu oldugunu

gosterir. Bluetooth ile bagl sensori glincellemek igin Uzerine dokunun.
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SENSOR FIRMWARE UPDATE

Sensor firmwane upgrade in progress 0%

B]e &

SENSOR FIRMWARE UPDATE

Sensor firmware upgrade in progress 40%

Glncelleme islemi basariyla tamamlaninca asadidaki ekran belirir.

SENSOR FIRMWARE UPDATE

Sengor firmware update finished successfully,

Sensor artik saglam dokunmatik cihazdaki yeni versiyona glncellenmistir. Glincelleme

ekranindan ¢gikmak igin Uzerine dokunun.

Yeni sensor aygit yazilim versiyonu 6lglim ekranindaki sensér alanina (1) dokunularak
ulasilan "Sensor properties" (Sensor o6zellikleri) kisminda belirir.

A & B N mm (2 e

TapEor{ic measwe
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INFORMATION

Serial nurber

Angle

Temperature

Bartery stalus

Calibration expiry date

35050346

18,01, 2027

[ Sensol FW version

1

Sensor HW version

Lagser talis

1.00

Laser centened

Sensor aygit yazilim glincellemesi bildirim belirdiginde yapilmazsa glincelleme islemi "Sensor

properties" (Sensor 6zellikleri) kismindan baslatilabilir. Eski sensér aygit yazilim
versiyonunun yaninda "UPDATE" (GUNCELLE) ipucu belirir.

INFORMATION

Setial nurnber 39050346
Angle 18
Temparature 27oc
Barttery stalus

Calibeation expiry date 18.01.2021
Sensof FW version 1.10
Sensor HW version 1.00
Laser sLatus Laser centened

Sensér aygit yazilim giincellemesine gecmek icin "UPDATE" (GUNCELLE) {izerine dokunun.

=)

Not

Yazilim guincellemesi tamamlanana kadar sensér aygit yazilimi gincellemesi bildirimi
her giin belirmeye devam eder.

Sensor ve lazer kalibrasyonu bildirimi

=)

Not

Sensoriin ve lazerin kalibrasyon dogrulugu ilgili bilesenin arka kismina yapistirilan
yuvarlak etikette belirtildigi gibi iki yilda bir kontrol edilmelidir.

Kalibrasyon kontrolii ve denetim icin sensér ve lazer yetkili bir PRUFTECHNIK servisine
goénderilmelidir. Destek icin yerel PRUFTECHNIK temsilciniz ile iletisime gegebilir ya da
www.pruftechnik.com adresini ziyaret edebilirsiniz.

=)

Not

Sensor kalibrasyonu son tarihi, "Sensor properties" (Sensér 6zellikleri) altinda da
bulunabilir.
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j .o o]
INFORMATION I a
Serial number 19010216 |
o " %
Temperature 0T
SENSORILIST
Battery status 100%
Calibration expiry date 18.03.2018 LASER PROPERTIES
Sensof FW version m
SENSOR PROPERTIES

Sensor HW version 1.00
Laser status Laser Centered

Lazer denetimi son tarihi, "Laser properties" (Lazer 6zellikleri) altinda da bulunabilir.

INFORMATION l o
Seinl nurmibset 39100126 I
o o %
Temperature 25.5°C
SEMSORLIST

Battery stalus 0%
Calibration expiry date I!H 04,2018 LASER PROPERTIES
Laser FW version 0.32

SENSOR PROPERTIES:
Laser HW version 1.00

XY VIEW

Lager mode sensALIGN 5
Laser stotus Laser Contored

H

Kalibrasyon son tarihi gegmisse son tarih kirmizi olarak goésterilir.
Sensor ve lazer kalibrasyonu son tarihleri, "Generating report" (Rapor olusturma) menu
0gesinde "Alignment measurement components" (Hizalama 6lgim bilesenleri) kismi
etkinlestirilirse varlik 6lgim raporunda da belirecektir.

GENERATING REPORT

Date 20.02.2020
Results as Found
Tolerances QO

Axial clearance

[ Alignment measurement componenis O ]
Signature
F 005 [1"3 oa7 oo
measurement umed
DEVICE
TypeROTALIGHN 1euch EX Setial numberRSZKCOHKPCH Firrmare veision: 2.3
SENSOR:
TypersencallGN 5 EX Ferial number 39050346 Calipration due 18.01.2021
LASER:
TypesensaliGN § EX Zerial number 25100215 Calibration owerdue: 28 04 2014
RES_ 4545 21.02.2020 14,2413 pd! 21022020 2
A J
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Sensor ve/veya lazer kalibrasyonu son tarihi gecmisse ve bilesenler saglam dokunmatik
cihaza Bluetooth veya kablo Uizerinden baglanmissa ekranda ilgili kalibrasyon son tarihi

bildirimi belirir.

Sensor S/N 39100018 calibration overdue

Laser 5/N 39100126 calibration overdue

Bildirimi kapatmak igin Uzerine dokunun.
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Ek

ROTALIGN touch EX'i yeni bir aygit yazilimi siiriimiine giincelleme

« Gilincelleme dosyasini bilgisayarda istediginiz bir konuma indirin.
B

File Home Shate View 0
4 4 » ThaPC o+ Downloads v & | SeaschDownlosds o
A O Hame - Type
o Qusck gccess
[ Desirep
& Donnleads

LT T

= Pichares.
A Introduction Topics
Pichwres
ROTALIGN touch EX o =

Titem e

. Tablet cihazini agin ve bilgisayara baglayin. Windows isletim sistemi bulunan
bilgisayarin tablete erismesine izin vermek igin bir ipucu gérunr.

. Onaylanmasi halinde tablet cihazi dosya tarayicisinda goéruntir.

Ham. Shae  Wiew (]
4+ B » ThisBC + ROTALIGH bosach EX w @ Sessch ROTALIGH touch £X -l
& Downicads + & Tablet
3 Bocumert: ‘ Mg 756 G free of 10.8.GB
& Pictores -

A Introduction Topecs
Pictures

ROTALIGN touch EX
Screenshets

i OneDerve

B ThapC -

1 dem o

. Tablet cihazindaki klasdrlere erismek igin "Tablet" (Tablet) lizerine gift tiklayin.

cme  inae  vem L]
+ © B TREPC ¢ ROTAGN N ¢ Tebden B | Ben e »
4 Couricas
2 coe . Fres dnteien
& Faen
B missdcion Topics o rereen o
Pten
=]
ROTALIGN toh £1
Levearnch
& Cralia
Warmagn, Ve
= e L
T pe—

. "update.rom" dosyasini tablet cihazindaki "FirmwareUpdate" klasdriine tasiyin.

update.rom

To '"ROTALIGN touch EX\Tablet\Firmwarelpdate’

]

Fre Home  Share  iew L]
L = 4 | o ROTALIGH touch £ » Tablet » FirmwareUpdate w B SearchFimvwaellpdate ]
3 This PC N s

B Desbtap =:_Jn.r..=a

% Documents l

B Dewnlesds

B Muse
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« Guncelleme dosyasi "FirmwareUpdate" klasoriine kopyalandiktan sonra tablet cihazi ile
bilgisayar baglantisini kesin. Asagidaki ipucu ekrana gelir.
(oo 270220101881

ROTALIGN®touch& SYSTEM SETTINGS
Setial nuriber: REZJBINVPFZ
Firmware version: 2.1 (7E68) DEFALLT SETTINGS
Free memory space: 7.9GB
WRELESS
|I Firmmware update in progness. Please wait ]l
SEMSOR LIST

ABOUT

Y

Not

Cihaza DOKUNMAYIN ya da tuslardan birine basmayin. Sonraki ipucunun
gOrinmesini bekleyin.

Update available.
Proceed with update.

o Aygit yazilim glincellemesi ile devam etmek igin Uzerine dokunun

Y

Not

Tum guncelleme talimatlarina dikkatli sekilde uyun ve gerekli tim kurulumlari
onaylayin.

« Guncelleme tamamlandiktan sonra tablet cihazini yeniden baslatmak icin bir ipucu
gorundar.
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db) PRUFTECHNIK

Dervice maeds 10 b FEAABTL

« Glg digmesine kisaca basin ve asadi dogru itin. Ekranda "Power off" (Kapat) ve
"Restart" (Yeniden baslat) simgeleri goérindr.

. "Restart" (Yeniden baslat) tGzerine dokunun. Artik giincelleme tamamlanmistir ve
yeniden baslatma isleminden sonra "about" (Hakkinda) menl 6gesinden kontrol edilerek
onaylanabilir.

e 7oz a0ioisse]
@,

R@ﬂ'ALlGN i I‘Ouch@ SYSTEM SETTINGS
Serial nurmber: REZJBINVPFZ

[Firmware version: 2.1 (7882)] DEFAIRT SETTINGS

Free memary space: 7.9GB

WIRELESS
SEMSOR LIST
ABOUT
Dokiimantasyon

Bu el kitabi ile diger ilgili ve iliskili musteri dokiimanlari saglamlastirilmis tabletteki "Manuals"
(Kilavuzlar) klasoriine PDF dosyalari olarak kaydedilir. Klasore erismek igin saglamlastiriimis
tablet, Windows isletim sisteminin kullanildigi bilgisayara baglanir. Windows isletim sistemini
bulunan bilgisayarin saglamlastirilmis tablete erismesine izin verin ve ardindan gerekli
klasore erismek icin "Tablet" (Tablet) lGzerine cift tiklayin.

Homd Shaie Vidw 0
« © 4w+ ThisPC » ROTALIGN touch EX » Tablet v & SeschTablet £

& Cuack access
B Deskicp
& Downloads * Wadia
4| Decuments
& Pictures * s
A Iearoduction Topics w

22 iterey =

ROTALIGN touch EX 161



Bos Sayfa



Cihazici yardim

Teknik veriler — sensALIGN 5 EX sensor

Tip
LED gostergeler

Cevresel koruma

Ortam Is1gI
korumasi

Sicaklik araligi

Ebatlar
Agirhk
Olciim arahg
Olglim
¢6zUndrltga

Olcim hizi

Olciim dogrulugu
(ort)

CE uygunluk
beyani

Tehlikeli bolgede
glvenli

Elektrik verileri

Besleme devresi

Veri devresi

Her iki devre igin gikis akimi 6zeti
Her iki devre icin cikis glict ozeti
Besleme ozellikleri

Lo < 2 pH igin izin verilen maksimum harici direng

5 eksenli sensor: 2 dizlem (4 kayma ekseni ve agisi)
Lazer ayarlamasi igin 2 adet LED

IP 65 (toz gegirmez ve su piskirmesine dayanikli), darbeye dayanikli
Badil nem: %10 ila %90

Evet

Calisma: -10°C ila 50°C (14°F ila 122°F)
Depolama: -20°C ila 60°C (-4°F ila 140°F)

Yakl. 105 x 74 x 53 mm (4 9/64" x 2 29/32" x 2 3/32")
Yakl. 220 g (7,7 oz)

Sinirsiz, dinamik olarak artirilabilir (ABD Patent no. 6,040,903)

1 pm (0.04 mil) ve acisal 10 pRad

Yakl. 20 Hz

>%98

CE uyumluluk sertifikasi icin www.pruftechnik.com adresi ziyaret edin

II 2G Ex ib IIC T4 Gb, Bdlge 1
Sertifika numaralari: EPS 15 ATEX 1074X; IECEXEPS 15.0067X

Yalnizca sertifikali giic besleme ve veri alimi ekipmanina
baglanti icin. Asagidaki kendinden giivenli degerler (kayan
zemin) asla asilmamalidir:

Uo,v=6V
Uo,d=+6V

Io,v + Io,d = 215 mA
Po,v + Po,d = 1,25W
dikdértgen

Co = 30pF

ROTALIGN touch EX
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sensALIGN 5 EX sensorunun dahili direnci Ci = 25,2 pF
sensALIGN 5 EX sensérinin dahili endiktansi Li=0pH

Besleme devresi ile veri devresinin dahili olarak baglanmasi gerekir. Baglanan cihazlara geri
guc beslemesi nedeniyle glivenlikle ilgili devre pargalarinin hasar gérmesinden kacginilmahdir.

Gug beslemesi ve veri alimi icin ekipman dokunmatik cihaz; RF moduli
baglantisi bakimindan PRUFTECHNIK

tarafindan asagidaki gibi cihazlar temin

edilir:
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Teknik veriler — RF modulu

Tip 2,4 GHz, Sinif 1 baglanti glicti, 100 mW dederindeki aktarim gicinde FCC-
ID POOWML-C40 bulunur

Iletisim 10 m'ye kadar [33 ft.] dogrudan gorus hatti
mesafesi

LED gostergeler Kablosuz iletisim igin 1 LED
Pil durumu igin 3 LED

Gug kaynadi 2x 1,5V IECLR6 ("AA")
Piller; yalnizca Duracell Industrial ID 1500 ya da Energizer E91 kullanin
Calisma siresi: 14 saat tipik kullanim (%50 6lgim, %50 bekleme
seklindeki calisma doéngusi esas alinmistir)

Sicaklik araligi  CGalisma: -10°C ila 40°C (14°F ila 104°F)

Cevresel IP 65 (toz gecirmez ve su puskirmesine dayanikli), darbeye dayanikli
koruma

Ebatlar Yakl. 81 x41x34mm (31/8"x111/16" x 1 5/16")

Agirhik Yaklasik olarak 133 g (4,7 oz.) piller ve kablo dahil

AB uygunluk AB uygunluk beyani icin www.pruftechnik.com adresini ziyaret edin
beyani

Tehlikeli II 2G Ex ib IIC T4 Gb, Bolge 1

bolgede glivenli Sertifika numarasi: IECEx ZLM 11.0009
Elektrik verileri Maksimum aktarim gticl 282 mW

Harici devreler

Arabirim Kendinden glivenli koruma bulunan Ex ib IIC tipinde
devresi: (fis X1 Yalnizca kendi enerji kaynadi olmayan, sertifikall,
pim 1-4) kendinden givenli ekipmanin/sensorin baglantisi igin
Maksimum dederler: Uo=5,9V

Io = 200 mA

Po=1,2W

yamuk ozellikleri
Izin verilen maksimum harici direng Co = 30,64 pF
1zin verilen maksimum harici endiiktans Lo =2 pH

Izin verilen maksimum harici endiiktans degeri EN 60079-11 Béliim 10.1.5
altindaki Sekil A.6'ya istinaden toplam enduktiflik izin verilen degerin
%1'inden daha kugcuk olacak sekilde belirlenmistir. Harici enduktiflik ve
kapasite kombinasyonu igin verilen maksimum dederler gegerli kalir.
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Veya Ui =+12V
Ii = 200 mA
Pi=1,2W

Maksimum verimli dahili direng
Maksimum verimli dahili endiktans
Veya asadidaki sensorlere baglandiginda:

PRUFTECHNIK sensor tipi AT tip kontroll onay!

ALI 12.100 EX TUV 07 ATEX 554148

ALI 3.600-2 EX TUV 02 ATEX 1974+
Ek 1

ALI 3.600 EX TUV 02 ATEX 1974

ALI 3.900 EX EPS 15 ATEX 1074X

Ci = 360 nF

Li = O pH

IECEX sertifikasi
IECEx TUN 08.0003

IECEx EPS 15.0067X

Referans 1. Yalnizca tanimlanan Duracell Industrial ID 1500 ya da Energizer E91 pil
turlerinin kullanilmasina izin verilir.
2. Tek hiicre kendinden gtivenlidir. Tehlikeli alanda pil dedisimine izin
verilir.
Tehlikeli alanda pillerle galisirken pillerde kisa devre olusumunu dnlemek
icin gerektigi Gzere dikkatli sekilde islem yapin.
3. Baglanan ekipmanin/sensérin olgllen verilerinin saglanmasi ve
aktarimi yalnizca bu EX RF modulu ile gergeklesir.
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Teknik veriler — sensALIGN 5 EX lazer

Tip

Gulc kaynadi

Cevresel
koruma

Sicaklik
araligi

Ebatlar
Agirhk
Dalga boyu

Gulvenlik sinifi

Glvenlik
onlemleri

Isin guci

Isin ayrilma
derecesi

CE uygunluk
beyani

Tehlikeli
bolgede
gavenli

Yari iletken lazer

Piller 2 x 1,5 V IEC LR6 ("AA")
Yalnizca Duracell Industrial ID 1500 ya da Energizer E91 kullanin
Calisma siresi: 120 saat

IP 65 (toz gegirmez ve su plskirmesine dayanikli), darbeye dayanikli
Bagdil nem: %10 ila %90

Calisma: -10°C ila 50°C (14°F ila 122°F)
Depolama: -20°C ila 60°C (-4°F ila 140°F)

Yakl. 105 x 74 x 47 mm (4 9/64" x 2 29/32" x 1 27/32")
Yakl. 225 g (7,9 0z)
630 - 680 nm (kirmizi, gérinr)

IEC 60825-1:2014 uyarinca Sinif 2
Lazer, 24 Haziran 2007 tarihli, 50 sayili Lazer Bildirimi'ne uygun sapmalar
harig 21 CFR 1040.10 ve 1040.11'e uygundur.

Lazer isinina bakmayin

< 1mW

0,3 mrad

CE uyumluluk sertifikasi icin www.pruftechnik.com adresi ziyaret edin

II 2G Ex ib op, IIC T4 Gb, Bélge 1
Sertifika numarasi: EPS 15 ATEX 1 075; IECEx EPS 15.0068
Lazer optik cikis glci (hata) < 35 mW
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