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INFORMACION GENERAL

NUEVA, CONTINUARY GUARDAR
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Inicie un programa.

w

La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

C. Puede ir ala pantalla de inicio, hacer un descanso, cargar la bateria o incluso utilizar otro programa. Incluso si
se le interrumpe, puede continuar posteriormente la misma sesion de medicion.

D. Cuando seleccione Finalizar, el archivo de medicion se afiadira al Administrador de archivos. See "Finalizar" En
la pagina siguiente.

E. Es posible crear una copia editable de la medicion finalizada. See "Administrador de archivos" En la pagina 9.

Nueva sesion o Continuar sesion

Toque el icono del programa para iniciar una nueva medicion.

Si sale de la sesion de medicidn en curso, la préxima vez que inicie el mismo programa, se le preguntara si desea ini-
ciar una nueva medicién o continuar con la sesion anterior.

®®&® Toque para continuar la sesion anterior.

+ Toque para iniciar una nueva medicion. La sesién en curso se eliminara.

Guardar

La medicidn se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo. Cuando seleccione Finalizar, el archivo de
medicion se afadira al Administrador de archivos. See "Finalizar" En la pagina siguiente.



INFORMACION GENERAL

FINALIZAR

La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo. Una vez que haya terminado la medicion,
finalicela. Una vez finalizada la medicion, ya no se puede editar. Sin embargo, es posible abrir una copia y continuar
trabajando en el punto en que se dejo en la Ultima sesidn. Para obtener informacion sobre las operaciones de copia 'y
edicion: See "Administrador de archivos" En la pagina opuesta.

Finalice una medicion

Normalmente, se selecciona finalizar al terminar la medicion.

1. ToqUE mmmm= y :f

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado.

3. Toque [::] si desea vincular un cédigo a la medicion. See "QR y codigo de barras" En la pagina 13.

4. Toque :f El archivo se finaliza y deja de ser editable. El archivo de medicion se afiade al Administrador de
archivos.

Es posible crear una plantilla de una medicién. See "Plantillas de medicion" En la pagina 12.

Ver una medicion finalizada
1. Toque s para abrir el Administrador de archivos.
2. Toque la medicién que desee ver. Las distancias son visibles pero no editables.

Para crear una copia editable de una medicion abierta, toqQUE =y rn’ para abrir una copia.

FILTRO

Si el aire que atraviesa el haz laser esta a diferentes temperaturas, es posible que se modifique la direccién del haz.
Asimismo, si los valores de la medicion fluctian, es posible que la lectura sea inestable. Intente reducir las corrientes
de aire entre el lasery el detector; por ejemplo, retire las fuentes de calor o cierre las puertas. Si las lecturas siguen
siendo inestables, aumente el valor de filtro (asi, el filtro estadistico dispondra de mas muestras).

El filtro no esta disponible cuando se mide con el método de Barrido continuo.

Seleccionar filtro

Toque N\+ para ampliar la ficha del filtro. Utilice el valor de filtro mas bajo posible que garantice una estabilidad acep-

table durante la medicion. El valor predeterminado es 0. El valor del filtro que elija se utilizara de manera pre-
determinada la proxima vez que inicie el sistema. Seleccione el filtro en la ficha.



INFORMACION GENERAL

ADMINISTRADOR DE ARCHIVOS

En la vista Inicio, toque [Jfjjj para abrir el Administrador de archivos.

Lol 1NN 2% P X
LA e B I C D Jes E
@ IMG_20190312_153659 2019-03-12
[-"-] Template_Shaft 2019-03-12 15 37 45 2019-03-12 I"ﬁ'
=l  shat 201903121537 45 2019-03-12 /W
[—ll—] Template_Shaft 2019-03-12 15_43_45 201904 F r
! BasicFialness 2019-03-12 15 47 51 2019-03-12 r#
[#] Template_Vertical 2019-03-12 16_09_23 2019-03-12 l"'
# Vertical_2018-03-12 16_09_23 2018-03-12 r"
ﬁ Vertical_2019-03-12 16_08_23 2019-03-12

Seleccionar archivos.
Ordenar archivos.
Fuente. Toque para ver los archivos locales o los archivos de un USB.

OO0 w>

Vista Filtro. Utilice filtros para encontrar facilmente los archivos que esta buscando. See "Filtrar archivos" En la
pagina 11.

m

Plantillas. Acceso rapido a sus plantillas de medicion. Toque para abrir la vista Filtro con todas sus plantillas.
F. Crear una copia editable del archivo. El archivo se grabara con un nombre nuevo.

Eliminar archivos
1. Toque } para activar las casillas de verificacion.

2. Seleccione uno o varios archivos.
3. Toque "ﬁ Se le pedira que confirme la eliminacion.

Compartir archivos
1. Toque } para activar las casillas de verificacion.

2. Seleccione uno o varios archivos.
3. Toque < En la unidad XT11, los archivos se pueden compartir por correo electrénico o USB.

Ordenar archivos
De forma predeterminada, los archivos se ordenan por fecha.
1. Toque=|.
2. Seleccione el Tipo, el Nombre o la Fecha. El orden puede ser ascendente o descendente.

Copiar y editar archivo

Una vez finalizada la medicion, ya no se puede editar. Sin embargo, es posible abrir una copia y continuar trabajando
en el punto en que se dej6 en la ultima sesion.

« Toque rn/para abrir una copia editable de la medicion seleccionada. Esta medicién se guardara con un nuevo

nombre cuando finalice.
« Sitiene abierta una medicion finalizada, toque sy rnf para abrir una copia de la misma.



INFORMACION GENERAL

Importar archivos desde una memoria USB

De forma predeterminada se muestran los archivos guardados en la unidad de visualizacién. Si desea importar archi-
vos de una memoria USB, siga estos pasos:

1. Toque 2 para seleccionar el origen.
—
2. Toque ) para ver los archivos que contiene la unidad de memoria USB.
3. Toque > para activar las casillas de verificacion. Seleccione uno o varios archivos.

4. Toque é para importar los archivos seleccionados a la unidad de visualizacion.
—

Tipos de archivos

Mediciones. Todas las mediciones finalizadas se almacenan en el Administrador de archivos y se repre-
-l '- sentan mediante el icono de programa correspondiente. Toque un archivo para verlo. See "Finalizar" En la
pagina 8.
[_"_ Los iconos de medicion entre corchetes son plantillas. Toque un archivo para abrirlo. See "Plantillas de medi-
cion" En la pagina 12.
‘ Informe en PDF. Toque un archivo para abrirlo. Los informes se guardan como archivos PDF. See " Aspectos
#i  generales de Informe" En la pagina 14.

Ei Archivo Excel. No es posible ver archivos Excel en la unidad de visualizacion XT11. Para verlo, compartalo en
una unidad de memoria USB.

Fotos, fotos de IR y capturas. Las imagenes se almacenan como archivos .png. Los archivos reciben un nom-
@ bre con la fecha y hora de creacién. Toque un archivo para abrirlo. See "Camara" En la pagina 26, Vaya See
"Captura" En la pagina 29.
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INFORMACION GENERAL

Filtrar archivos
Utilice filtros para encontrar facilmente los archivos que esté buscando.
1. Toque s en la vista Inicio para abrir el Administrador de archivos.

2. Toque Y para abrir la vista Filtro.

3. Toque un filtro de Programa y/o de Categoria para filtrar lo que desea ver. Toque de nuevo para deseleccionar.
4. Seleccione un archivo de la lista para abrirlo.

El filtro que haya seleccionado estara activo hasta que cierre el Administrador de archivos o toque V{ para borrar el
filtro.

TYPE umsb/—’ \\d‘rm ﬂmh/-‘

# Vertical_2019-03-12 16 09_23 ={ = HORIZONTAL [ :I TEMPLATE

[#] Template_Vertical _2019-03-12 16.09_23 ."r VERTICAL # MEASUREMENT

H BASIC FLATNESS @ IMAGE
N
POF
.
B XLS

A. Lista de archivos filtrados con tipo y nombre. Toque un archivo para abrirlo.
B. Filtros de Programa. El ejemplo anterior muestra todos los archivos relativos al programa Vertical.
C. Filtros de Categoria.

Iconos
V{ Borrar todos los filtros. Disponible cuando ha seleccionado un filiro de Programa y/o de Categoria.

Y Cierre la vista Filtro.

r::: Lea un codigo QR o un coédigo de barras.

r

Iconos de Categoria:

[ ] Mostrar todas las plantillas.
\ Mostrar todos los archivos de medicion.
Mostrar todas las imagenes.

Mostrar todos los informes en PDF.

DEFS

Mostrar todos los informes en Excel.

Ty
ol

Mostrar todos los archivos con un cédigo escaneado.

11



INFORMACION GENERAL

Plantillas de medicion

Guarde una medicion como plantilla para volver a utilizar facilmente la informacién introducida. Una plantilla no
incluye datos de medicion. El tipo de informacion que se guarde dependera del programa que se esté utilizando.

Ejemplos de informacion guardada:
« Tolerancias
« RPM
« Imagenes de las maquinas
« Tipo de acoplamiento
« Patas bloqueadas
« N.°de patas
« Nombre de las maquinas
« Distancias
« Compensacion térmica
« Plantilla informes

Crear una plantilla

1. Toque E y [+]

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado.

3. Toque [::: si desea vincular un cédigo a la medicion. See "QR y codigo de barras” En la pagina opuesta.

4. Toque [+] para crear la plantilla. La plantilla se guarda en el Administrador de archivos.

En el Administrador de archivos, toque [ ] para acceder rapidamente a las plantillas de medicion.

12



INFORMACION GENERAL

QR y cddigo de barras

Se puede vincular un cédigo a mediciones y plantillas. Utilice nuestros nuevos cédigos QR o nuestros antiguos codi-
gos de barras. Adhiera un QR (o un cédigo de barras) a la maquina y guarde la medicion junto con el cédigo leido. La
préxima, todo lo que tendra que hacer es escanear el coédigo para leer todos los datos de la maquina.

Grabar una medicién con el cédigo QR

1.

Toque ey :f
Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado.

Toque [::: para abrir el lector. El codigo se lee automaticamente.

Toque :f El archivo se finaliza y deja de ser editable. El archivo de medicién se afiade al Administrador de

archivos.

Grabar una plantilla con el cédigo QR

1.

Toque [ ]

Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado.

Toque "85 para abrir el lector. El codigo se lee automaticamente.
[ LT |

Toque [+] para crear la plantilla. La plantilla se afade al Administrador de archivos.

Create Template

NAME

(Template_Shait 2019-03-12 15_43 45 )
A The template is saved in the File Manager. Distances, configuratio B

ind tolerances are kept.
Code: i /

436 35435 436 463...

2% SCAN CODE

e CANCEL [+] CREATE TEMPLATE

A. Toque para leer un cédigo.

B. Toque para eliminar el codigo.

Abrir un archivo con el cédigo QR

* Desde la vista Inicio: Toque :::] para abrir el lector. Si solo hay una plantilla vinculada al cédigo leido, esa plantilla

se abre directamente. Si hay varios archivos vinculados al codigo, se abre el Administrador de archivos.

» También puede abrir archivos leidos desde la vista Filtro del Administrador de archivos. See "Filtrar archivos" En la
pagina 11.

13



INFORMACION GENERAL

ASPECTOS GENERALES DE INFORME

El informe abarca todos los detalles de la medicién. El informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver
el informe en su estado actual, toque % en el flujo de trabajo.

Guardar un informe

Para guardar un informe, hay que finalizar la medicidén. Puede elegir guardar el informe como un archivo Pdf o Excel.
El archivo Excel file no se puede ver en la unidad de visualizacion XT11. Para verlo, compartalo en una unidad de
memoria USB.

1. ToqueEyzf.

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado.
3. Iralavista Informe.

4. Toque o] @

Al guardar como pdf, se puede seleccionar un nombre de archivo. También es posible firmar el informe. La firma apa-
rece en el informe.

Seleccionar una plantilla de informe
1. Toque & para abrir el informe.
2. Toque % Aparece una barra lateral.

3. Seleccione una plantilla. Dependiendo del programa que se esté utilizando, estaran disponibles unas plantillas
u otras.

Anadir una nota
1. ToqueEyE/.

2. Escriba una nota y toque Aceptar.

La nota aparece en el informe.
ARada fotografias
1. Toque ==y ﬁ La camara también esta disponible desde la vista Inicio.

2. Toque . para hacer una foto. La foto se al informe.

Si tiene una medicion en curso y toma una foto, la dltima foto se afiade automaticamente al informe. Si utiliza una
plantilla que no incluye fotos, las fotos que tome solo estaran visibles en el Administrador de archivos.

Anadir varias fotos al informe

1. Toque & para abrir el informe.

2. Toque [AZ}.
3. Seleccione las imagenes que desee afiadir.

4. Toque Q

Anadir informacion de usuario
La informacién que introduzca aparecera en los informes que utilicen la plantilla "Detallada".

1. Toque Oen la pantalla de inicio para abrir el menu Configuracion.

2. Toque A e introduzca la informacién del usuario.

14



See "Informacién del usuario" En la pagina 17
Compartir un informe en USB
1. Toque .’@ en el flujo de trabajo para abrir la vista Informe.

2. Inserte una memoria USB.
3. Toque < para compartir el archivo.

También puede compartir archivos desde el Administrador de archivos.

INFORMACION GENERAL

15



INFORMACION GENERAL

CONFIGURACION

Toque O en la pantalla de inicio para abrir el ment Configuracion.

Unidades

Puede elegir entre unidades métricas e imperiales para las mediciones. La unidad seleccionada se muestra en la
esquina superior derecha de la pantalla durante las mediciones.

1. Toque Oen la pantalla de inicio para abrir el menu Configuracion.
2. Toque A y seleccione la unidad y la resolucion. El valor predeterminado es 0,01 mm.

3. Toque x para cerrar la vista Configuracion. Se guardara la nueva configuracion.

UNITS

x (@ METRIC

O IMPERIAL
UNITS

601 pon

LANGUAGE
ENGLISH RESOLUTION

® OD‘Imm

- USER INFORMATION O 001
4 SYSTEM INFO @ 0.001 mm

TEMPERATURE
(@ CELSIUS
() FAHRENHEIT

Idioma

1. Toque oen la pantalla de inicio para abrir el menu Configuracion.
2. Toque @ y seleccione un idioma.

3. Toque X para cerrar la vista Configuracion. Se guardan el nuevo ajuste.

16



INFORMACION GENERAL

Informacion del usuario

La informacion que introduzca aparecera en los siguientes informes. Si se utiliza la plantilla "Béasica", el logotipo no
aparecera en el informe.

1. Toque .O. en la pantalla de inicio para abrir el menu Configuracion.

2. Toque A e introduzca la informacion del usuario.

Seleccionar logotipo

1. Inserte una memoria USB en la XT11.
2. Toque E’ y seleccione una imagen. (Si esta utilizando la XT11, se abrira el Administrador de archivos de su

dispositivo.)
3. Toque "Usar logotipo seleccionado”.

Restablecer logotipo
Toque O para restablecer el logotipo de Easy-Laser estandar. El logotipo predeterminado tiene 600 x 124 pixeles.

Si restablece el logotipo, tiene que insertar la memoria USB para seleccionar de nuevo el logotipo.

X

RESOLUTION COMBAN
001 mm [Easy-Laser AB ]
:\,EIEUAGE
OPERATOR
A USER INFORMATION [ ]

TIME AND DATE
HTA0NT 113838 LOGOTYPE

EASY-LASER®

(-
-@- DisPLAY
= [&al] cHANGE MAGE

= WI-FI

Mot Connecind

(o

-

‘l SYSTEM INFO
¥) RESET DEFAULT

17



INFORMACION GENERAL

Fechay hora

1. Toque o en la pantalla de inicio para abrir el menu Configuracion.

2. Toque % para establecer la fecha y la hora.

3. Toque x para cerrar la vista Configuracién. Se guardara la nueva configuracion.

X

[_] SET DATE AND TIME AUTOMATICALLY

""" TIME DATE

LANGUAGE Hor  Miniks Socond Your Month  Day

& USER INFORMATION 11:37:02 201 7= 10~ T
) TIMEZONE

IR R
S . GMT (GMT+00:00, GMT+00:00)
-@: DisPLAY

= WI-FI
- Nt Connecied

o
-
1 SYSTEMINFO

Pantalla

Ajuste el brillo para facilitar la lectura a pleno sol por ejemplo. Recuerde, no obstante, que un contraste alto consume
mas bateria. El valor predeterminado es 40 %.

1. Toque o en la pantalla de inicio para abrir el menu Configuracion.

2. Toque - @y ajuste el brillo.

3. Toque x para cerrar la vista Configuracion. Se guardan el nuevo ajuste.

X

BRIGHTNESS
..... il

LANGUAGE

ENGLISH
& USER INFORMATION

TIME AND DATE

AT NI
-@- DisPLAY
o WI-FI

Not Connecind

o
-
1 SYSTEMINFO

18



INFORMACION GENERAL

Wi-Fi
1. Toque Oen la pantalla de inicio para abrir el menu Configuracion.

2. Toque ‘=" para abrir Configuracién Wi-Fi.

-

3. Toque X para cerrar la vista Configuracién. Se guardara la nueva configuracion.

RESOLUTION SEARCHING...  [¥ WIFI
001 mm
LANGUAGE
= dmin_local
“a
& USER INFORMATION dmin_guest

TIME AND DATE
NTABIT 113702 HP-Print-4C-LaserJet 1102

(-
-@: DisPLAY

F
=>un

5
-
1 SYSTEMINFO

Iconos
Conectado a una red Wi-Fi.

Red Wi-Fi protegida. Se requiere una contrasefia.
Imposible conectarse a la red Wi-Fi.
Elimine la red Wi-Fi de la lista.

Conectado a una red Wi-Fi, pero no se detecta ninguna conexién a Internet.

=) ) N\ ) )

Toque para mostrar mas informacién sobre la red Wi-Fi y la conexion.

Seleccionar Wi-Fi
Indique la contrasefa de la red.
Opciones de seguridad: Open, WEP, WPA/WPA2

Configure Wi-Fi network X
Name

[.I'-: o ]
Security

0 - v |
Pazsword

{ ]
€3 cancer & connect

19



INFORMACION GENERAL

Informacion del sistema

1. Toque Oen la pantalla de inicio para abrir el ment Configuracion.

2. Toque i para mostrar la informacion del sistema.

20



ACTUALIZAR EL SISTEMA

INFORMACION GENERAL

Actualizar software

o N~

5. Toque i para mostrar la informacion del sistema.

Inserte la memoria USB.

Visite nuestro sitio web para comprobar si hay actualizaciones de software.
Descargue las actualizaciones en una unidad USB.

Toque Oen la pantalla de inicio para abrir el menu Configuracion.

6. Toque el nombre del archivo para instalarlo.

X
40

LANGUAGE

ENGLISH

% TIME AND DATE
2000-01-08 11:02.39

alte
-@: DisPLAY
L]

A USER INFORMATION

INFORMATION
Serial 112823
Ravision XT11 rav 1
System 6.1.2
Version 7.0.0
Platform version 1.1.0
Storage 9933 MB
UPDATE
NO UPDATES AVARLARLE

DETECTOR UPDATE
Extras

SEND FEEDBACK

Actualizar el detector

Si opta por actualizar los detectores, actualice tanto la unidad S como la unidad M.

El archivo para actualizar los detectores se descarga automaticamente junto con la ultima actualizacion de software.

Conecte el detector y la unidad de visualizacion a la red eléctrica.
2. Toque Oen la pantalla de inicio para abrir el menti Configuracion.

[ ) . . .
3. Toque g para mostrar la informacion del sistema.

Toque "detector update”.

5. Seleccione un detector de la lista. El boton Update estara activo si el detector seleccionado es compatible con la
actualizacion.

Toque Update. La actualizacion puede durar hasta 15 minutos.

7. Siga las instrucciones en pantalla.

Dirlocser Update

XT40M Rrrmeraen version 30,0,

Avnkabie femwaro: 312

UPOATE

CANGEL

A. Toque para seleccionar un detector.

B. Toque para actualizar el detector seleccionado.

21
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UNIDAD DE VISUALIZACION

PANTALLA DE INICIO DE XT11

A. La pantalla de informacién muestra la informacion de la bateria. See "Pantalla de informacién sobre XT11"En la
pagina siguiente.

Botdon de activado/desactivado

@

C. Bloquear pantalla/Bateria
Cuando la unidad de visualizacion esta apagada: pulse para ver el estado de la bateria.
Cuando la unidad de visualizacion esta encendida: pulse para bloquear la funcion tactil de la pantalla. Impide
clics no intencionados, por ejemplo al moverse entre posiciones de trabajo.

D. Boton Aceptar.
E. Toque la pantalla para abrir un programa.

En la pantalla de inicio encontrara los iconos de los programas que ha descargado, ademas de algunos iconos pre-
determinados:

See "Administrador de archivos" En la pagina 9.
See "Configuraciéon" En la pagina 16.

Abre el Manual del usuario.

See "Wi-Fi" En la pagina 19.

See "Camara" En la pagina 26.

BDYoa

Camara IR, equipo opcional.

See "QR y cdédigo de barras" En la pagina 13.

Ty
(T}

Para obtener informacién técnica sobre la unidad XT11, See "Unidad de visualizacion XT11" En la pagina 193.
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UNIDAD DE VISUALIZACION

PANTALLA DE INFORMACION SOBRE XT11

La pantalla de informacién proporciona informacion sobre el estado de la bateria de la unidad de visualizacion y las
unidades de medicién conectadas. Cuando esta desactivada la unidad de visualizacion, puede pulsar para mos-

trar la informacién de la bateria.

A. Informacién de la bateria para las unidades de medicién conectadas.

B. Numero de serie de la unidad de medicion. Este numero también se encuentra en la parte trasera de la unidad
de medicion.

La pantalla se bloquea. Pulse para activar de nuevo la funcién tactil en la pantalla.

%

Informacion de la bateria de la unidad de visualizacién XT11. (La unidad XT11 incluye dos baterias inde-
pendientes).

o

La alimentacién de la bateria restante se muestra en porcentaje.

La bateria tiene poca carga, menos del 10 %. Recargue la bateria.

La bateria se esta cargando. Cuando esta totalmente cargada muestra 100.
No hay baterias, la unidad de visualizacion funciona con el adaptador.

La bateria esta caliente. La capacidad de carga es limitada.

La bateria esta fria. La capacidad de carga es limitada.

La bateria esta vacia; la unidad de visualizacién se apagara en breve.

Fallo del sistema; intente reiniciar la unidad de visualizacion.

Bateria desequilibrada. Retire el adaptador, inicie la unidad de visualizacién y espere. Cuando des-
aparezca la advertencia, cargue la unidad de visualizacion.

La tapa del compartimento de la bateria esta abierta. Cierre la tapa.

Carga irregular. Esta advertencia anula todas las demas. Es posible que una de las baterias no esté fun-
cionando correctamente. Vuelva a conectar el adaptador. Si la advertencia persiste, pongase en contacto
con el centro de servicio.

EEEEEEENEEE

Bloquear pantalla
Cuando la unidad de visualizacién esta encendida: pulsar bloquea la funcién tactil de la pantalla. Impide clics

no intencionados, por ejemplo al moverse entre posiciones de trabajo. Para desbloquear, pulse de nuevo .

2
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UNIDAD DE VISUALIZACION

CARGA DE XT11

Cargue la unidad de visualizacion enchufando el adaptador de alimentacion. Para obtener informacion sobre el
estado de la bateria, See "Pantalla de informaciéon sobre XT11" En la pagina precedente. La carga completa de la
bateria tarda aproximadamente 3 horas. Es posible seguir utilizando el equipo mientras se carga.

Nota: Al final de la jornada, cargue todo el sistema. Enchufe el adaptador de alimentacién a la unidad de

visualizacion.

Cambio de bateria

Si hay que cambiar la bateria, le recomendamos que se ponga en contacto con el centro de servicio.
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UNIDAD DE VISUALIZACION

CAMARA

La camara se incluye de manera predeterminada en el XT11. También es posible comprar un XT11 sin cadmara. No
se puede actualizar.

1. ToqUE sy n La camara también esté disponible desde la vista Inicio.
2. Toque (@ para hacer una foto.
La foto se guarda en el Administrador de archivos como un archivo .png. El nombre se forma con la fecha y la hora de

creacion. Si tiene una medicidn en curso (y utiliza un disefio que va a incluir una foto), la ultima foto se afade auto-
maticamente al informe. Si se toma una nueva foto, se sobrescribira la anterior.

También es posible afiadir varias fotos a un informe. See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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UNIDAD DE VISUALIZACION

CAMARA IR

La camara IR (térmica) es un equipo opcional (N.° art. 12-0968) y no se puede actualizar.

1. Toque sy ﬁ La camara también esta disponible desde la vista Inicio.

2. Toque m para iniciar la camara IR. Deje que la cdmara se aclimate durante unos cinco minutos al entorno en
el que se va a utilizar. Esto garantizara una medicién IR 6ptima.
3. Pulse . para hacer una foto.

Una foto de IR se guarda en el Administrador de archivos como un archivo .png. El nombre se forma con la fecha y la
hora de creacién. Si tiene una medicion en curso, la foto se anade al informe.

Escala térmica.

Reticula. Aqui es donde se registra la temperatura (Temp, e y Tbkg).
Toque 0 para abrir Configuracion.

O 0w >

Temp: la temperatura media.
e: el valor de emisividad.
Tbkg: la temperatura circundante reflejada.
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UNIDAD DE VISUALIZACION

Configuracion

SHOW / HIDE CROSSHAIR

SHOW / HIDE METADATA

PARAMETERS

UNIT

SCALING

Paleta

Cambie la presentacion de colores de las imagenes de infrarrojos. Seleccione entre hierro, brillante, gris, lluvia o ama-
rillo.

Mostrar/ocultar
Si oculta la reticula y/o metadatos, no se mostraran tampoco en la imagen guardada.
Emisividad (e)

El valor de emisividad de la superficie/objeto se captura mediante la reticula. El valor de emisividad correcto es impor-
tante para un calculo preciso. Posibles valores: 0,01 - 1,00, pero no recomendamos un valor por debajo de 0,6. El
valor normalmente se establece desde una lista de valores de emisividad para algunos materiales comunes.

« 1,00 para un cuerpo negro perfecto.
« 0,01 para un objeto brillante perfecto (en el espectro de infrarrojos).
Temperatura circundante (Tbkg).

La temperatura circundante reflejada de la superficie/objeto. Se puede establecer normalmente en la temperatura
ambiente. Valor <382 °C (720 °F). No tiene efecto cuando e = 1,00

Unidad

Seleccione Celsius o Fahrenheit.

Escala

De forma predeterminada, la escala manual no se utiliza y la escala térmica de la imagen se ajustara auto-
maticamente desde la temperatura mas baja a la temperatura mas alta de la imagen IR.

Si selecciona escala manual, puede decidir las temperaturas que quiere visualizar.

« Escala max.: Introduzca una temperatura (hasta 450 °C).
« Escala min.: Introduzca una temperatura (hasta 0 °C).
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UNIDAD DE VISUALIZACION

CAPTURA

Es posible realizar capturas del contenido que se muestra en una pantalla de XT11 en un determinado momento.
1. Pulse el botén @

-
2. Toquel_n;.

3. La captura se guarda en el Administrador de archivos como un archivo .png. El nombre se forma con la fecha y
la hora de creacion.
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UNIDADES DE MEDICION

SELECCION DE UNIDADES DE MEDICION

Si ha utilizado unidades de medicion antes, se conectaran automaticamente. También hay disponibles detectores de
demostracion.

1. Toque un objetivo para mostrar la lista de detectores.
2. Seleccione en la lista.
3. Toque x para cerrar.

=2 & = ‘

VMO A @ 0% 1

Toque [FORGET] (OLVIDAR) si no quiere conectar automaticamente a la unidad de medicion.

Unidades de mediciéon y programas

XT70 XT60 XT50 XT40

Valores X X X X
EasyTrend X

Horizontal (EasyTurn o 9-12-3) X X X X
Horizontal (Multi o Barrido) X X X

Horizontal (guia de ajuste) X

Tren de maquinas (dos acoplamientos) X X X

Tren de maquinas (dos o mas acoplamientos) X X

Tren de maquinas (guia de ajuste) X

Vertical X X X X
Cardan X

Alabeo X X X

Planitud basica X

La opcion en tiempo real "Live360" solo esta disponible al usar XT70.

Carga

Cargue las unidades de medicién enchufando el adaptador de alimentacion correspondiente de las unidades de
medicién.

La carga completa de la bateria tarda aprox. 2 horas. El tiempo maximo de funcionamiento de XT40 y XT60 es de
24 h.

Es posible seguir utilizando el equipo mientras se carga.
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UNIDADES DE MEDICION

Nota: Al final de la jornada, cargue todo el sistema. Enchufe el adaptador de alimentacion a las unidades de

medicion.

Informacion en la unidad de visualizacion

La informacién relacionada con las unidades de medicién también se muestra en la unidad de medicién. En los obje-
tivos puede ver claramente si la carga de la bateria es baja y el valor del inclindmetro, por ejemplo.

IE Informacion de la bateria.
A No hay ninguna unidad de medicién conectada. Toque el objetivo para localizar posibles unidades.

/A Valordel inclinémetro.

Advertencia de proximidad al borde

Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de advertencia. Todavia es posible registrar
valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

A-0.1

V0.43 H8.47

Solucién de problemas

« Asegurese de que las unidades de medicion estén encendidas.
« Asegurese de que estén cargadas.

« Asegurese de que la opcidn “Servicios de ubicacién” esté activada. En los teléfonos o tabletas, esta funcion
suele encontrarse en Ajustes > Conexiones.

Detector troubleshooting

Make sure the detectors are turned on,
Make sure 'Location Services' is turned on

@
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XT40

UNIDADES DE MEDICION

Las unidades de medicién XT40 utilizan Iaser de tipo linea y superficies PSD de 30 mm.

Pantalla de informacién

Botén de activado/desactivado

Botdn de ajuste del laser

Botdn de bloqueo

A
B
C. Conexion para el cable de carga
D
E
F

Apertura del laser

Pantalla de informacion

La unidad de medicion esta equipada con una pantalla de informacion que muestra el valor del angulo y la infor-
macioén de la bateria. La pantalla de informacién se activa cuando se inicia la unidad de medicion.
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Durante el arranque, la pantalla muestra la version del equipo. El arranque tarda aproximadamente 3
segundos.

El icono de la bateria muestra en porcentaje, la cantidad de carga restante de la bateria.

La bateria se esta cargando. Cuando esta totalmente cargada el simbolo muestra 100.

Queda menos del 10 % de la capacidad de la bateria. Cargue la unidad.

La unidad no puede facilitar informacion sobre la bateria. Cargue la unidad hasta que el icono de la
bateria muestre 100.

Hay algun problema con la bateria. Puede que no esté o esté dafiada.

La unidad se apaga. El apagado tarda aproximadamente 3 segundos.

Averia. Reinicie la unidad; si no se recupera, pongase en contacto con el centro de servicio.

Fallo del sistema. Anote el cédigo de error y pongase en contacto con el centro de servicio. Apague la
unidad; no la cargue.

Este icono indica que se establece la comunicacion inalambrica entre la unidad de visualizacion y la
unidad de medicion.
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UNIDADES DE MEDICION

Configurar XT40

1. Monte la unidad S en la maquina fija y la unidad M en la maquina movil. Puede colocar las unidades de medi-
cion a una distancia de hasta 10 m.

2. Monte las unidades una frente a otra. Asegurese de que sus angulos de rotacién y radio sean apro-
ximadamente iguales. Tendra que colocar las unidades de medicion con cierta desviacién. Consulte la imagen.

Colocar las unidades de medida con una desviacion
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UNIDADES DE MEDICION

Alineacion aproximada de XT40

Siempre que monte una nueva instalacion, es posible que tenga que realizar una alineacion aproximada. Coloque
las unidades de medicion en las varillas, asegurandose de que su angulo de rotacién y su radio sean apro-
ximadamente iguales. Asegurese también de que el mando de ajuste se pueda mover en ambas direcciones.

1. Coloque las unidades de medicién en la posicion de
las 9. Ajuste la linea laser en el centro de ambos obje-
tivos. Utilice el mando de ajuste o desplace los detec-
tores por las varillas.

2. Gire los ejes 180°. Haga una marca en las varillas o
en la maquina, a media distancia entre la linea lasery
el centro de ambos objetivos.

3. Ajuste los haces laser a media distancia del centro de
los objetivos. Utilice los mandos de ajuste o desplace
los detectores por las varillas.

4. Ajuste la maquina movil hasta que el haz laser incida
en el centro de ambos objetivos.

5. Gire los ejes 180°. Compruebe si ambas lineas laser
inciden en los objetivos. Si no es asi, repita los pasos
3ab.

Gire los ejes hasta la posicion de las 12. Repita todos
los pasos para el ajuste vertical.
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UNIDADES DE MEDICION

XT50

Las unidades de medicién de XT50 cuentan con la homologacion ATEX para su uso en atmésferas potencialmente
explosivas. Las unidades utilizan laser de tipo punto y superficies PSD cuadradas de un eje.

XT50 es un producto de laser intrinsecamente seguro; lea las instrucciones de seguridad. See "XT550 para ejes" En

la pagina 205.
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Pantalla de informacion

Botdon de activado/desactivado
Conexion para el cable de carga
Apertura del laser

Botdn de bloqueo

Pantalla de informacion

La unidad de medicion esta equipada con una pantalla de informacion que muestra el valor del angulo y la infor-
macioén de la bateria. La pantalla de informacién se activa cuando se inicia la unidad de medicion.
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Durante el arranque, la pantalla muestra la version del equipo. El arranque tarda aproximadamente 3
segundos.

El icono de la bateria muestra en porcentaje, la cantidad de carga restante de la bateria.

La bateria se esta cargando. Cuando esta totalmente cargada el simbolo muestra 100.

Queda menos del 10 % de la capacidad de la bateria. Cargue la unidad.

La unidad no puede facilitar informacion sobre la bateria. Cargue la unidad hasta que el icono de la
bateria muestre 100.

Hay algun problema con la bateria. Puede que no esté o esté dafiada.

La unidad se apaga. El apagado tarda aproximadamente 3 segundos.

Averia. Reinicie la unidad; si no se recupera, pongase en contacto con el centro de servicio.

Fallo del sistema. Anote el cédigo de error y pongase en contacto con el centro de servicio. Apague la
unidad; no la cargue.

Este icono indica que se establece la comunicacion inalambrica entre la unidad de visualizacion y la
unidad de medicion.



UNIDADES DE MEDICION

Configurar XT50

1. Monte la unidad S en la maquina fija y la unidad M en la maquina movil. Puede colocar las unidades de medi-
cién a una distancia de hasta 20 m.

2. Monte las unidades una frente a otra. Asegurese de que sus angulos de rotacién y radio sean apro-
ximadamente iguales.

Alineacién aproximada

Siempre que monte una nueva instalacion, es posible que tenga que realizar una alineacion aproximada. Coloque
las unidades de medicion en las varillas, asegurandose de que su angulo de rotacién y su radio sean apro-
ximadamente iguales. Asegurese también de que el mando de ajuste se pueda mover en ambas direcciones. En el
ejemplo se muestra la unidad M, pero el procedimiento se lleva a cabo con ambas unidades.

Coloque las unidades en la posicion de las 9 en punto. Dirija los haces laser al centro de los objetivos.
Gire el eje a la posicion de las 3. Compruebe dénde inciden los haces laser.

Ajuste los haces laser a media distancia del centro de los objetivos. Utilice los mandos de ajuste.
Ajuste la maquina movil hasta que el haz Iaser incida en el centro de los objetivos.

1.
2.
3.
4.
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UNIDADES DE MEDICION

XT60

Las unidades de medicién XT60 utilizan laser de tipo punto y superficies PSD cuadradas de un eje.

mmOO w >»

Boton de activado/desactivado

Conexién para el cable de carga

Pantalla de informacién

Botdn de ajuste del laser

Apertura del laser

Botdn de bloqueo

Pantalla de informacion

La unidad de medicién esta equipada con una pantalla de informaciéon que muestra el valor del angulo y la infor-
macioén de la bateria. La pantalla de informacidn se activa cuando se inicia la unidad de medicion.
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Durante el arranque, la pantalla muestra la version del equipo. El arranque tarda aproximadamente 3
segundos.

El icono de la bateria muestra en porcentaje, la cantidad de carga restante de la bateria.

La bateria se esta cargando. Cuando esta totalmente cargada el simbolo muestra 100.

Queda menos del 10 % de la capacidad de la bateria. Cargue la unidad.

La unidad no puede facilitar informacion sobre la bateria. Cargue la unidad hasta que el icono de la
bateria muestre 100.

Hay algun problema con la bateria. Puede que no esté o esté dafiada.

La unidad se apaga. El apagado tarda aproximadamente 3 segundos.

Averia. Reinicie la unidad; si no se recupera, pongase en contacto con el centro de servicio.

Fallo del sistema. Anote el cédigo de error y pongase en contacto con el centro de servicio. Apague la
unidad; no la cargue.

Este icono indica que se establece la comunicacion inalambrica entre la unidad de visualizacion y la
unidad de medicion.



UNIDADES DE MEDICION

Configurar XT60

1. Monte la unidad S en la maquina fija y la unidad M en la maquina movil. Puede colocar las unidades de medi-
cién a una distancia de hasta 20 m.

2. Monte las unidades una frente a otra. Asegurese de que sus angulos de rotacién y radio sean apro-
ximadamente iguales.

Alineacién aproximada

Siempre que monte una nueva instalacion, es posible que tenga que realizar una alineacion aproximada. Coloque
las unidades de medicion en las varillas, asegurandose de que su angulo de rotacién y su radio sean apro-
ximadamente iguales. Asegurese también de que el mando de ajuste se pueda mover en ambas direcciones. En el
ejemplo se muestra la unidad M, pero el procedimiento se lleva a cabo con ambas unidades.

Coloque las unidades en la posicion de las 9 en punto. Dirija los haces laser al centro de los objetivos.
Gire el eje a la posicion de las 3. Compruebe dénde inciden los haces laser.

Ajuste los haces laser a media distancia del centro de los objetivos. Utilice los mandos de ajuste.
Ajuste la maquina movil hasta que el haz I&ser incida en el centro de los objetivos.

BobnN -~
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UNIDADES DE MEDICION

XT70

Las unidades de medicién XT70 utilizan laser de tipo punto y superficies PSD cuadradas de dos ejes.

mmOO w >»

Boton de activado/desactivado

Conexién para el cable de carga

Pantalla de informacién

Botdn de ajuste del laser

Apertura del laser

Perno de bloqueo

Pantalla de informacion

La unidad de medicién esta equipada con una pantalla de informaciéon que muestra el valor del angulo y la infor-
macioén de la bateria. La pantalla de informacidn se activa cuando se inicia la unidad de medicion.
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Durante el arranque, la pantalla muestra la version del equipo. El arranque tarda aproximadamente 3
segundos.

El icono de la bateria muestra en porcentaje, la cantidad de carga restante de la bateria.

La bateria se esta cargando. Cuando esta totalmente cargada el simbolo muestra 100.

Queda menos del 10 % de la capacidad de la bateria. Cargue la unidad.

La unidad no puede facilitar informacion sobre la bateria. Cargue la unidad hasta que el icono de la
bateria muestre 100.

Hay algun problema con la bateria. Puede que no esté o esté dafiada.

La unidad se apaga. El apagado tarda aproximadamente 3 segundos.

Averia. Reinicie la unidad; si no se recupera, pongase en contacto con el centro de servicio.

Fallo del sistema. Anote el cédigo de error y pongase en contacto con el centro de servicio. Apague la
unidad; no la cargue.

Este icono indica que se establece la comunicacion inalambrica entre la unidad de visualizacion y la
unidad de medicion.



UNIDADES DE MEDICION

Configurar XT70

1. Monte la unidad S en la maquina fija y la unidad M en la maquina movil. Puede colocar las unidades de medi-
cién a una distancia de hasta 20 m.

2. Monte las unidades una frente a otra. Asegurese de que sus angulos de rotacién y radio sean apro-
ximadamente iguales.

Alineacién aproximada

Siempre que monte una nueva instalacion, es posible que tenga que realizar una alineacion aproximada. Coloque
las unidades de medicion en las varillas, asegurandose de que su angulo de rotacién y su radio sean apro-
ximadamente iguales. Asegurese también de que el mando de ajuste se pueda mover en ambas direcciones. En el
ejemplo se muestra la unidad M, pero el procedimiento se lleva a cabo con ambas unidades.

Coloque las unidades en la posicion de las 9 en punto. Dirija los haces laser al centro de los objetivos.
Gire el eje a la posicion de las 3. Compruebe dénde inciden los haces laser.

Ajuste los haces laser a media distancia del centro de los objetivos. Utilice los mandos de ajuste.
Ajuste la maquina movil hasta que el haz Iaser incida en el centro de los objetivos.

1.
2.
3.
4.
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VALORES

ASPECTOS GENERALES DE VALORES

Con el programa Valores se pueden consultar las lecturas de los detectores en tiempo real. En la vista Inicio, toque

\ -9 para abrir el programa.

Unidades de medicion que pueden utilizarse: XT40, XT50, XT60 y XT70.
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A. Valores de unidad M.
B. Valores registrados. En el submenu puede eliminar una medicion o afadir una nota a la misma.
C. Numero de serie del detector.
D. Advertencia de proximidad al borde. Cuando el haz Iaser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de

advertencia. Todavia es posible registrar valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.
E. Filtro. See "Filtro" En la pagina 8.
F. Registro automéatico. See "Registro automatico" En la pagina 47.
G. Poner a cero y dividir por dos el valor

Seleccion de unidades de medicion

1. Toque un objetivo.
2. Seleccione una unidad de medicién y toque Cerrar.

See "Seleccién de unidades de medicién" En la pagina 31
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VALORES

Ampliacion del cuadro de valores

Toque el cuadro de valores para ampliarlo. Esto resulta de utilidad cuando tiene que leer desde lejos.
=n & o =82 [
=i 058 | .'uzosﬁw;

bl 1,15 o 0t : -0.58

112080 (S)

~J ~

NI R

I‘D am an o ae
[

+ [ 0.83 |l

-8.66 ® -1.15

VMO A®=0Y%1

Eliminar valor
1. Toque v en el valor que quiera eliminar.
2. Toque "ﬁ para eliminar el valor.

Anadir una nota

Las notas también aparecen en el informe.

e Seleccione =y Z! si quiere afiadir una nota para toda la medicion.
— —

« Toque v en un valor y después — # para afadir una nota para el valor seleccionado.
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VALORES

MEDIR

1. Toque . para registrar valores.

2. ToqUE ==y :’ para finalizar la medicion. La medicion se guarda en el Administrador de archivos.
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Se ha afiadido una nota.

Filtro See "Filtro" En la pagina 8.

Registro automatico. See "Registro automatico" En la pagina 47.
Division por dos o ajuste cero de valores

mO O w»

Toque para registrar valores.

Division de un valor entre dos

1. Toque yz en la ficha para dividir por dos el valor mostrado. El punto cero del objetivo se desplaza a media dis-
tancia hacia el punto del laser.

2. Toque 1 en la ficha para volver al volver absoluto. El punto cero del objetivo regresa al centro.

=226 £ 1.13

Ajuste de un valor a cero

1. Toque O en la ficha para ajustar a cero el valor mostrado. El punto cero del objetivo se desplaza al punto del

laser.

2. Toque 1 en la ficha para volver al volver absoluto. El punto cero del objetivo regresa al centro.
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REGISTRO AUTOMATICO

VALORES

En el programa Valores se pueden registrar valores automaticamente. Es muy util, por ejemplo, cuando se desean

registrar valores durante un periodo de tiempo mas prolongado.
1. Toque @REC para abrir la ficha Registro automatico.

2. Toque ’ para comenzar a registrar valores.

Empezara el registro y podra ver el progreso en la pantalla.

Toque . para detener la medicion.
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| 2 5 022 108 698 Y
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A. Indica que se estan registrando valores.
B. Toque para ajustar la duracion y el intervalo.

C. Detiene la medicion.

Duracion e intervalo

1. Toque 0 para abrir Configuracion.

2. Toque para ajustar el intervalo. El ajuste predeterminado es un segundo.

3. Toque @ para ajustar la duracion. El ajuste predeterminado es un minuto.
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VALORES

INFORME DE VALORES

El informe abarca todos los detalles de la medicién. El informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver
el informe en su estado actual, toque % en el flujo de trabajo.
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A. Toque —yzfpara finalizar la medicién. See "Finalizar" En la pagina 8
B. Aqui se visualizan los comentarios. Para afiadir una nota para toda la medicion, toque s,

C. Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones
Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicion ha finalizado.

Para informacion sobre como:
« Cambiar la plantilla
« Afadiruna nota
« Anfadir una foto
« Cambiar la informacion de usuario
« Guardar un informe
« Compartir un informe en USB

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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CONTROL DE LA CALIBRACION

Utilice el programa Valores para comprobar si las lecturas del detector estdn dentro de las tolerancias especificadas.

Comprobacion rapida
1. Toque O para poner a cero el valor.
2. Ponga una cufia bajo la base magnética para levantar la unidad M 1 mm (100 mils). La lectura de la unidad M
debe coincidir con el desplazamiento, con un margen del 1 % (0,01 mm + 1 digito) (1 mil + 1 digito).
3. Quite la cuia de la unidad M.
4. Toque O para poner a cero el valor.

5. Realice una marca para identificar la posicion del detector.

6. Ponga la cuia bajo la base magnética de la unidad S. La lectura de la unidad S debe coincidir con el des-
plazamiento, con un margen del 1 % (0,01 mm £ 1 digito) (1 mil £ 1 digito).

A. Asegurese de que la distancia se mantenga.

B. Levante en paralelo una distancia conocida. Introduzca una cufia de 1 mm exactamente.

Nota: La cufia debe tener exactamente 1 mm. En este ejemplo, solamente se comprueba la unidad M.

Control de la precision
Sujete una unidad de medicién en una maquina herramienta.

2. Toque O para poner a cero el valor.

3. Mueva la unidad una distancia conocida. Use el desplazamiento del husillo de una maquina herramienta.

La lectura de la unidad sujeta debe coincidir con el desplazamiento, con un margen del 1 % (0,01 mm % 1
digito) (1 mil £ 1 digito).

Mueva la unidad una distancia conocida.

Nota: En este ejemplo, solamente se comprueba la unidad sujeta a la maquina.
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EASYTREND

ASPECTOS GENERALES DE EASYTREND

Permite llevar un seguimiento del movimiento de la maquina a lo largo del tiempo. Podra comprobar si existen pro-
blemas de, por ejemplo, expansién térmica o tension en las tuberias.

Unidades de medicion que pueden utilizarse: solo XT70.

Flujo de trabajo de EasyTrend

El flujo de trabajo en la parte superior de la pantalla le guiara en la tarea. La vista actual estd marcada en amarillo. El
informe se rellena constantemente durante la sesion. Para ver el informe en su estado actual, toque % en el flujo de

trabajo. La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

Una vez terminada la medicion, toque ey :' para finalizarla.

= 4+ D

La vista Preparar esta activa en elflujo de trabajo.

Crear una plantilla
1. ToquE ==y [-|-]

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado. La plantilla se guarda en el Administrador de archivos.

See "Plantillas de medicién" En la pagina 12.
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EASYTREND

SOPORTE DM

El soporte DM (n.° art. 12-1130) puede utilizarse para medir movimientos dinamicos. El soporte se fija a la maquina
con pegamento o tornillos.

Montaje del soporte

1. Monte una unidad de medicién en el soporte.
2. Sujete la unidad con los tornillos en las varillas. (No utilice los tornillos en las unidades de medicién).
3. Decida dénde colocar el soporte. Coloquelo a la misma altura que el centro del eje.
4. Utilice una placa de montaje con pernos o con pegamento para sujetar el soporte.
Pegamento

5. Retire la pintura de la maquina.

6. Limpie la superficie.

7. Pdngase guantes y gafas de proteccion.

8. Aplique pegamento (Loctite HY4070 o similar) en el soporte y coléquelo sobre la maquina.

Tiempo de fijacidon 5 minutos. Resistencia total después de 24 horas.

Nota: Manipule el pegamento con precaucion; lea las instrucciones suministradas junto con el soporte DM.

Tornillos para fijar la unidad de medicion.

Utilicelo para separar la placa de montaje con pegamento.
Placa de montaje con pegamento.

Fijelo a la placa de montaje con pegamento O con pernos.

moow»

Placa de montaje con pernos.

F. Retire la pintura y limpie la superficie.
G. Coloque el soporte a la misma altura que el centro del eje.

52



EASYTREND

PREPARAR

1. Toque el objetivo para conectar las unidades de medicién. See "Seleccion de unidades de medicion" En la
pagina 31.

2. Introduzca las distancias.
3. Toque 7|— para ir a Medicion.

=6 ? & 4 > -
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>, 4-36
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M
£-25
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B V4.17 | H-2.99

\—'w

CONDITION TEMPERATURE

A. Toque para introducir las distancias.
B. Estado de la maquina.
C. Temperatura de la maquina.

Estado de la maquina

« De desconexion a en funcionamiento. Ajuste predeterminado. La maquina esta desconectada cuando se inicia
la medicion, se inicia y se detiene cuando el valor se estabiliza.

« De en funcionamiento a desconexién La maquina esta en funcionamiento cuando se inicia la medicion.
« No especificado.
Temperatura de la maquina

Puede iniciar y detener la temperatura. La informacion es opcional y se incluye en el informe.

Nota: Esta informacion solo se utiliza para documentacion; no se emplea en ningun calculo.

Para cambiar entre grados centigrados o Fahrenheit, See "Unidades" En la pagina 16
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EASYTREND

MEDIR

1. Toque @) para iniciar una medicion.

2. Toque . para detenerla.

3. Elresultado mostrara la diferencia entre la primera y la tltima medicion.

La medicién no se podra reiniciar una vez detenida. Si toca . iniciara una nueva medicion.

=0 Ll "
DRAG START @ AND STOP @

294\|.V 4 09 16 4F'H A4F 15

B mm/100 mm 00 mm
Offset .
VERTICAL
/“/—\LC | HORIZONTAL
_‘—‘_'
14:48 14:50

¥ 4 0 f

Resultado vertical y horizontal.

i

Empieza mostrando 0,1 mm. Se ampliara cuando sea necesario.
El eje de tiempo esta marcado con intervalos de un minuto.
Iconos de inicio y parada.

See "Filtro" En la pagina 8

mO O w»

Cambiar la hora de inicio y de parada
Una vez detenida la medicion, puede cambiar las horas de inicio y de parada.

Si cambia el inicio y la parada, el resultado también cambiara. El resultado mostrara la diferencia entre la primera y la
ultima medicién.

Iconos de inicio y parada
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INFORME EASY TREND

EASYTREND
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A. Toque —ycfpara finalizar la medicién. See "Finalizar" En la pagina 8

w

Comparta el informe.

C. Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones
Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicion ha finalizado.

Para informacién sobre como:

o Cambiar la plantilla

« Afadiruna nota

« AnAadir una foto

o Cambiar la informacién de usuario
« Guardar un informe

o Compartir un informe en USB

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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HORIZONTAL

ASPECTOS GENERALES DE HORIZONTAL

Este programa se utiliza para maquinas montadas horizontalmente.

Unidades de medicién que pueden utilizarse

XT70 XT60 XT50 XT40
Horizontal (EasyTurn o 9-12-3) X X X X
Horizontal (Multi o Barrido) X X X

La opcion en tiempo real "Live360" solo esta disponible al usar XT70.

Métodos de medicion
EasyTurn™

'{éj Con la funcién EasyTurn™ puede comenzar el procedimiento de medicidn en cualquier punto de la periferia.
Puede girar el eje a tres posiciones cualesquiera separadas tan solo 20° para registrar los valores de medi-
cion. Una version mas facil de usar del método 9-12-3.

9-12-3

)
@ Losvalores se registran en puntos de mediciodn fijos situados a las 9, las 12 y las 3 en punto. Este es el
método clasico de tres puntos y puede utilizarse en la mayoria de los casos.

Barrido

1
@ Registro automatico de los valores de medicidn durante el barrido continuo del eje. Se registran cientos de
puntos. Se puede comenzar en cualquier punto del giro. Se incluye un control de calidad de la medicién.

Multipunto

.@. Este método es basicamente idéntico a EasyTurn™, excepto en el hecho de que permite registrar varios pun-
tos en el sector en rotacion. Esto ofrece una base de calculo optimizada. Es perfecto, por ejemplo, para coji-
netes de deslizamiento y turbinas.

Flujo de trabajo de Horizontal

El flujo de trabajo en la parte superior de la pantalla le guiara en la tarea. La vista actual estd marcada en amarillo. El
informe se rellena constantemente durante la sesion. Para ver el informe en su estado actual, toque % en el flujo de

trabajo. La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

Una vez terminada la medicion, toque ey :' para finalizarla.

T I 4

La vista Preparar esta activa en elflujo de trabajo.

Crear una plantilla
1. ToquE ==y [-|-]

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado. La plantilla se guarda en el Administrador de archivos.

See "Plantillas de medicién" En la pagina 12.
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HORIZONTAL

PREPARAR

En primer lugar, debe configurar y alinear aproximadamente las unidades de medicion:

« See "Configurar XT40" En la pagina 34
« See "Configurar XT50" En la pagina 37
« See "Configurar XT60" En la pagina 39
« See "Configurar XT70" En la pagina 41

En la vista Preparar, se introducen las propiedades de la maquina y de acoplamiento. Es posible volver mas tarde a
la vista Preparar e introducir/modificar informacion. Toque + para ver el menu de propiedades del Acoplamiento o

de la Maquina.

Eﬁ?/&*d—*«\\% -

\ Al | B f o

A. Elicono Preparar se activa en el flujo de trabajo.

B. Tocar cualquier campo de entrada para introducir la distancia.

C. Compensacion térmica definida.

D. Propiedades de la maquina. (nombre, configuracién de la maquina, platas bloqueadas y mostrar distancias de
S).

E. Propiedades del acoplamiento. (rpm, tolerancia, compensacion térmica, diametro del acoplamiento y tipo de
acoplamiento).

F. Propiedades de la maquina. (nombre, configuracién de la maquina y patas bloqueadas).

G. Tocar cualquier campo de entrada para introducir la distancia.

Nota: Asegurese de que se cargan las unidades de medicion.

Iconos del menu

' . ”
Toque === para abrir el menu.

$iHl Duplicar las maquinas.

k Mostrar holgura. Si, en lugar de obtener un resultado basado en el angulo, desea obtener un resultado
basado en la holgura del acoplamiento, es necesario introducir el diametro del acoplamiento.

E’ Afadir una nota al informe.
a See "Camara" En la pagina 26.

:’ Finalizar la medicion. See "Finalizar" En la pagina 8.
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HORIZONTAL

Introduzca las distancias

Toque cualquier campo de introduccién de distancias para introducir la distancia. El campo se amplia y aparece el
teclado.

=M™? ® 4+ %«aAl 2 iz

Distancia entre la unidad Sy la unidad M. Mida entre las varillas.
Distancia entre la unidad Sy el centro del acoplamiento.
RPM. Al introducir RPM se selecciona automaticamente la tolerancia correspondiente.

OO0 w>»

Distancia entre la primera pata y la segunda. Para introducir distancias en la maquina S, toque <= y |4»| para
ver los campos.

E. Distancia entre la segunda pata y la unidad S.

F. Distancia entre la unidad My la pata uno. Aqui es posible introducir un valor negativo.

G. Distancia entre la pata uno y la pata dos.

Distancias requeridas

Es posible omitir todas las distancias e ir directamente a la vista Medir. Si cambia una distancia posteriormente, el
resultado vuelve a calcularse.

« Para calcular una desviacion y el resultado del angulo, tiene que introducir al menos las distancias entre Sy M.
« Los valores de las patas solo se pueden calcular si se ha introducido la distancia entre las patas.
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HORIZONTAL

Configuracion de la maquina

En la maquina, toque + y.ﬁ para abrir la vista de Configuracion de la maquina.

Number of feet

A. Toque las flechas para cambiar la imagen de la maquina.
B. Toque para cambiar el numero de patas. El nUmero posible de patas varia en funcién de la maquina.

Nombre de la maquina
Se utiliza para cambiar los nombres predeterminados de las maquinas. El nombre aparece en el informe.

1. Toque <= enla maquina.

2. Toque 6

3. Toque el campo de entrada de texto para cambiar el nombre.
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HORIZONTAL

Configuracion del acoplamiento

Tipo de acoplamiento

1. En el acoplamiento, toque +

2. Toque .
3. Seleccione el tipo de acoplamiento.

Diametro acoplamiento

Si, en lugar de obtener un resultado basado en el angulo, desea obtener un resultado basado en la holgura del aco-
plamiento, es necesario introducir el diametro del acoplamiento. El diametro del acoplamiento aparece en el informe.

1. En el acoplamiento, toque +

2. Toque @

3. Introduzca el diametro.

Holgura

Para mostrar el resultado como holgura, toque sy -|R.

RPM Horizontal

De la velocidad de rotacién de los ejes dependen los requisitos de la alineacion. Al seleccionar un valor rpm, auto-
maticamente se establece una tolerancia que coincida.

Cuanto mayor sea la velocidad en rpm de la maquinaria, menor sera la tolerancia.

1. Toque el campo RPM para introducir un valor. O toque + y/'/\ en el acoplamiento.

2. Introduzca las RPM. Se establece automaticamente una tolerancia para que coincida con las RPM introducidas.

See "Tolerancia" En la pagina siguiente
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HORIZONTAL

Tolerancia

De la velocidad de rotacidn de los ejes dependen los requisitos de la alineacion. Al seleccionar un valor rpm, auto-
maticamente se establece una tolerancia que coincida.

Cuanto mayor sea la velocidad en rpm de la maquinaria, menor sera la tolerancia.
1. En el acoplamiento, toque +

i i para mostrar el menu de tolerancia.

2. Toque

-~ ot
™ TOLERANCE ON RPM: 1500
EASY-LASER v
™ ANSI/ASA S2.75-2017 A

e —

OFFSET ANGLE

D * D15 013
= ax 008 0.07

aaw D04 004

E
ﬂl—f

N
|i':' ADD TOLERANCE

A. Activar/desactivar tolerancia.

B. RPM actual.

C. Tolerancia seleccionada.

D. Niveles de tolerancia.

E. Agregue una tolerancia personalizada.

Easy-Laser

Esta es la tolerancia predeterminada. Cuando se define un valor de RPM, se activa la tolerancia de Easy-Laser. El
nivel de tolerancia "bueno" se usa para realinear la maquinaria no critica. Las nuevas instalaciones y las maquinas
criticas siempre se deben alinear dentro del intervalo de tolerancia excelente.

Hay dos niveles de tolerancia:
A Indica que no esta dentro de la tolerancia. Fondo rojo

w Buen nivel de carga. Fondo amarillo
‘% Excelente. Fondo verde

Norma ANSI

La norma ANSI/ASA S2.75-2017 esta disponible. Esta norma tiene tres niveles de tolerancia:

A Indica que no esta dentro de la tolerancia. Fondo rojo
w Minima. Fondo naranja.

W%  Estandar. Fondo amarillo

W # Precision. Fondo verde

Tolerancia personalizada

Muchas maquinas requieren una alineaciéon muy precisa aunque tengan un valor rpm mas bajo. Puede afadir su pro-
pia tolerancia definida por el usuario.
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HORIZONTAL

1. Toque jjt.
2. Introduzca los valores de desviacion y angulo.
3. Toque li'l' para afadir una tolerancia personalizada.

Existen dos niveles para las tolerancias personalizadas.

Tolerancia de eje separador

Si ha seleccionado el tipo eje separador, no se utiliza ninguna tolerancia de desviacién. Se comparan los dos angu-
los (Ay B), que tienen que estar dentro de la tolerancia.
Patas bloqueadas

Esta funcion es util cuando resulta dificil o imposible ajustar una pata. La funcién Bloqueo de patas permite selec-
cionar qué patas estan bloqueadas y cuales son ajustables. De esta forma puede elegir qué maquina se va a utilizar
como fija y cual como mévil. Para mostrar los valores de las patas en una maquina con patas bloqueadas, debe intro-
ducir las distancias.

1. Toque <= enla maquina S e introduzca las distancias.
2. Toque == en una maquina.
3. Toque ﬁ} para mostrar la vista Bloqueo de las patas.

4. Toque en dos campos cualesquiera para bloquear la pata correspondiente. Si desea mover un bloqueo, solo
tiene que tocarlo para desbloquearlo y después tocar en otro campo.

5. Toque ( para volver a la vista Preparar.

{eack 2

TAP A LOCKED FOOT TO UNLOCK IT

| S

-

A. Toque ( para volver a la vista Preparar.

w

Toque si quiere desbloquear y mover el bloqueo.

C. Este campo esta desactivado. Si quiere bloquear esta pata, debe desbloquear y mover otro bloqueo. Solo
puede haber dos patas bloqueadas.
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HORIZONTAL

Patas bloqueadas en la vista Resultado

=27 5+ 809 -
AS LEFT

ol ilHE oo

ik wd  mm100 mm

Con las patas bloqueadas, son visibles las dos maquinas Sy M.
Esta pata esta bloqueada.
Alterna entre mostrar un resultado de valores horizontales o verticales.

OO0 w>»

Toque para mostrar la vista Bloqueo de las patas.

Nota: Para mostrar los valores de las patas en una maquina con patas bloqueadas, debe introducir las dis-

tancias.
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HORIZONTAL

Compensacion térmica

Durante el funcionamiento normal, la maquinaria se ve afectada por distintos factores y fuerzas. El mas apreciable de
ellos es el cambio de temperatura de la maquina, que hace que la altura del eje aumente. Este fendmeno se deno-
mina dilatacién térmica. Para compensar la dilatacidn térmica, es preciso introducir valores de compensacion en frio.
Muchas veces es necesario colocar la maquina desactivada (fria) un poco mas baja para compensar la dilatacion tér-
mica.

Para compensar la dilatacion térmica se utilizan valores de desviacién y angulo. Los valores de desviacion y angulo
estan basados en un punto de calculo:

« Para el tipo flexible corto, el punto de calculo se encuentra en el centro del acoplamiento.
« Para el tipo eje separador, el punto de calculo se encuentra en el lado izquierdo del separador.

No es posible tener compensacion del acoplamiento y de las patas en la misma maquina.

Establecer compensacion en el acoplamiento

1. Toque == en el acoplamiento.
2. Toque Q para abrir la vista Compensacion térmica.

3. Introduzca los valores de compensacion Vertical u Horizontal. Cuando introduzca los valores de compensacion,
la maquina cambia a azul.

4. Toque ( para volver a la vista Preparar.

Los valores de compensacion aparecen en el informe.

— RUNNING

{ PREPARE AP B Q
= Zn
4

'||-mm A w100 mm
A,
7A849
=1 | .
VS C

Oﬁlsel
E|l =0 gl
& Bl H >

VERTICAL  HORIZONTAL

4
142
0

+ W O

Valores de desviacion y dngulo de la maquina de la izquierda.
Valores de desviacion y angulo de la maquina de la derecha.

Eje separador.

El punto de célculo se encuentra en el lado izquierdo del separador.

mO O w»

Activar/desactivar compensacion térmica. Si la desactiva, los valores se guardaran, pero no se utilizaran.
En Tren de maquinas, esto afectara a todos los acoplamientos del tren.

m

Mostrar vista V (vertical) o H (horizontal).

Nota: No es posible tener compensacion del acoplamiento y de las patas en la misma maquina.
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Establecer compensacion en las patas

Los valores se introducen en la primera y en la Ultima pata de la maquina. Si la maquina tiene mas de dos patas, en
el informe se presentan los valores calculados sobre ellas.

Introduzca las distancias.
2. Toque + en la maquina.

3. Toque Q para abrir la vista Compensacion térmica.

4. Introduzca los valores de compensacion Vertical u Horizontal. Cuando introduzca los valores de compensacion,
la maquina cambia a azul.

5. Toque < para volver a la vista Preparar.

—— RUNNING
< PREPARE e+t 7 = == OFFLINE Q

mem

VERTICAL FOOT a
COMPENSATION
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4
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+ W O
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A. Valor para la primera pata.
B. Valor para la ultima pata.

C. Activar/desactivar compensacion térmica. Si la desactiva, los valores se guardaran, pero no se utilizaran.
En Tren de maquinas, esto afectara a todos los acoplamientos del tren.

D. Mostrar vista V (vertical) o H (horizontal).

Nota: No es posible tener compensacion del acoplamiento y de las patas en la misma maquina.
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Ejemplo sin compensacion

A. Fuera de linea, ninguna compensacion definida. Las maquinas e alinean.

B. En funcionamiento, la maquina "aumenta” 5 mm, y no se alinea mas.

Ejemplo con compensacioén

En este ejemplo partimos de la premisa de que la maquina CALIENTE experimenta una dilatacién térmica de +5 mm.
Por tanto, hay que aplicarle una compensacion de -5 mm fuera de linea.

C. Fuera de linea, se ha definido una compensacion de -5 mm.

D. En funcionamiento, la maquina se dilata y se alineara perfectamente.
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MEDICION CON EASYTURN™

Unidades de medicidén que pueden utilizarse: XT40, XT50, XT60 y XT70

Con EasyTurn™, es posible medir con al menos 40° de difusion entre los puntos de medicién. Sin embargo, para un
resultado incluso mas preciso, intente separar los puntos lo maximo posible.

Preparativos
Antes de comenzar la medicién, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

« Monte las unidades de medicién.

« Para calcular los resultados, tiene que introducir como minimo la distancia entre las unidades de medicién.
« Conecte las unidades de medicion.

« Sies preciso, lleve a cabo una alineacién aproximada.

« Sies necesario, mida la pata coja. Ir a Pata coja.
Medir
Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor.

1. Toque '@ en la ficha para seleccionar el método EasyTurn.

2. Ajuste el Iaser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del Iaser.

3. Toque . para registrar la primera posicion. Se muestra una indicacion en rojo.

4. Gire los ejes al menos 20°.

Toque . para registrar la segunda posicion.

6. Gire los ejes al menos 20°.

Toque . para registrar la tercera posicion.
8. Toque -L( para ir a la vista Resultado, o toque #ﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicion.
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A. Elicono Medir se activa en el flujo de trabajo.

B. Advertencia de proximidad al borde. Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de
advertencia. Todavia es posible registrar valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

C. Toque para ver la informacion del detector.
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o

Rojo = girar los ejes fuera de la marca roja.
Verde = girar ejes a area verde.
Azul = posicién registrada.

Eliminar valor registrado.
Tabla de mediciones. Si ha seleccionado el tipo eje separador, consulte la informacion de abajo.
Este icono es gris cuando no es posible registrar el valor.

@ mm

Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.

Medicién con EasyTurn™,

. @ +

Medir con 9-12-3.

Medicion con multipunto.
Medicién con barrido continuo.

Establecer valor del filtro.

LZz@

Medicién de pata coja.

Eje separador en tabla de mediciones
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A. Valores verticales para los angulos Ay B
B. Valores horizontales para angulos Ay B

Poner inclindmetro a cero

Sila maquina estd montada sobre un plano base inclinado, puede ajustar manualmente el inclindmetro a una nueva
posicion de 12 en punto. A partir de ese momento, las siguientes mediciones utilizaran los nuevos ajustes del incli-
németro:

Elija el método de medicién que desee utilizar.
2. Gire las unidades de medicién de tal forma que las varillas queden perpendiculares al plano base.

3. ToqueEyA_.

4. Confirme la posicion deseada para las unidades de medicion tocando Q El inclinédmetro se pondra a cero.

El ajuste de inclindmetro se aplicara durante toda la sesién de medicidn, pero se restablecera al comenzar una
nueva medicion desde el menu de inicio.

69



HORIZONTAL

MEDICION CON EL METODO 9-12-3

Unidades de medicién que pueden utilizarse: XT40, XT50, XT60 y XT70.

Las posiciones de medicién se registran alas 9, las 12 y las 3 en punto. No se usan los inclinémetros.

Preparativos
Antes de comenzar la medicidn, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

« Monte las unidades de medicién.
« Para calcular los resultados, tiene que introducir como minimo la distancia entre las unidades de medicién.
« Siespreciso, lleve a cabo una alineacién aproximada.

« Sies necesario, mida si hay patas cojas; ir a Pata coja.
Medir
Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor.

1. Toque .@. en la ficha para seleccionar el método 9-12-3.

2. Ajuste el Iaser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del Iaser.

3. Gire los ejes a la posicidon de las 9.
4. Toque . para registrar la primera posicion.

5. Gire los ejes hasta la posicién de las 12.
6. Toque . para registrar la segunda posicion.

7. Gire los ejes a la posicion de las 3.
Toque . para registrar la tercera posicion.

9. Toque -L( para ir a la vista Resultado, o toque iﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicion.
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A. Elicono Medir se activa en el flujo de trabajo.
B. Toque para ver la informacién del detector.

C. Advertencia de proximidad al borde. Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de
advertencia. Todavia es posible registrar valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

D. Amarillo = posicion registrada.
Verde = girar ejes al area verde.
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E. Eliminar valor registrado.
F. Toque para registrar el valor.

Medicion con EasyTurn™.
Medir con 9-12-3.

Medicién con multipunto.
Medicion con barrido continuo.
Establecer valor del filtro.

Medicion de pata coja.

LEZDH5¢ O+

Eje separador en tabla de mediciones

Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.
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A. Valores verticales para los angulos Ay B
B. Valores horizontales para angulos Ay B

HORIZONTAL
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MEDICION CON MULTIPUNTO

Unidades de medicién que pueden utilizarse: XT50, XT60 y XT70

Preparativos

Antes de comenzar la medicién, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

Monte las unidades de medicién. La opcion "Multipunto" esta disponible cuando se utilizan unidades de medi-
cion XT60.

Para calcular los resultados, tiene que introducir como minimo la distancia entre las unidades de medicion.
Conecte las unidades de medicion.
Si es preciso, lleve a cabo una alineacién aproximada.

Si es necesario, mida la pata coja. Ir a Pata coja.

Medir

Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor.

Para obtener un resultado mas preciso, intente separar los puntos lo maximo posible. Los colores indican dénde se
encuentran las posiciones 6ptimas para la medicion. Los puntos verdes son los mejores lugares para medir. Gire el
eje siempre en la misma direccién para un resultado mas preciso.

1.

2.

3.

4.

5.

Toque .@. en la ficha para seleccionar el método Multipunto.

Ajuste el laser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del Iaser.

Toque . para registrar la primera posicion. La primera posicion se pone a cero automaticamente.
Toque . para registrar tantas posiciones como desee. A partir de tres puntos hay disponible un resultado.

Toque -|4 para ir a la vista Resultado, o toque #ﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicion.

NEW MEASUF
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F
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EASYTURM ©-12.3  SWEEP MULTIPOINT Softioot
A. Toque para ver la informacion del detector.
B. Punto de medicion registrado.
C. Direccién de medicion.
D. Control de calidad.
E. Toque m para mostrar informacion detallada. See "Detalles de los resultados" En la pagina 81.
F. Eliminar valor registrado.
G. Toque para registrar valores.
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Hacer una nueva medicién. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.

Medicién con EasyTurn™.

. @ +

Medir con 9-12-3.

Medicién con multipunto.
Medicion con barrido continuo.

Establecer valor del filtro.

L@

Medicién de pata coja.

Eje separador en tabla de mediciones
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A. Valores verticales para los angulos Ay B
B. Valores horizontales para angulos Ay B

Advertencia de proximidad al borde

Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de advertencia. Todavia es posible registrar
valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

Poner inclinémetro a cero

Si la maquina estd montada sobre un plano base inclinado, puede ajustar manualmente el inclindmetro a una nueva
posicion de 12 en punto. A partir de ese momento, las siguientes mediciones utilizaran los nuevos ajustes del incli-
nometro:

1. Elija el método de medicién que desee utilizar.
2. Gire las unidades de medicion de tal forma que las varillas queden perpendiculares al plano base.

3. ToqueEyA_.

4. Confirme la posicion deseada para las unidades de medicion tocando Q El inclinémetro se pondra a cero.

El ajuste de inclinébmetro se aplicara durante toda la sesién de medicién, pero se restablecera al comenzar una
nueva medicion desde el menu de inicio.
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MEDICION CON BARRIDO CONTINUO

Unidades de medicién que pueden utilizarse: XT50, XT60 y XT70

Registro automatico de los valores de medicién durante el barrido continuo del eje.

No hay limite al nUmero de puntos.

Preparativos

Antes de comenzar la medicién, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

Monte las unidades de medicién. La opcion "Barrido continuo" esta disponible cuando se utilizan unidades de
medicién XT60.

Para calcular los resultados, tiene que introducir al menos la distancia entre las unidades de medicion, ir a see
"Introduzca las distancias" En la pagina 59.

Conecte las unidades de medicion.
Si es preciso, lleve a cabo una alineacién aproximada.

Si es necesario, mida la pata coja. Ir a Pata coja.

Medir
Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor. El filtro no esta disponible cuando se
mide con Barrido.

1. Toque @ en la ficha para seleccionar el método Barrido continuo.

2. Ajuste el laser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,

utilice los mandos de ajuste del Iaser.

3. Toque (@) para iniciar la medicion.

4. Gire los ejes. Gire los ejes tanto como sea posible para un resultado mas preciso.

5. Toque . para detener la medicion.

6. Toque -|4 para ir a la vista Resultado, o toque #ﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicion.
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Toque para ver la informacién del detector.

La zona amarilla es donde se han registrado puntos.

Direccion de medicion. Si cambia la direccion durante la medicion, la flecha cambia a rojo.
Control de calidad.



E. Toque m para mostrar informacién detallada. See "Detalles de los resultados" En la pagina 81.

F. Toque para iniciar y detener la medicion.

#5|- Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.

.\3) Medicion con EasyTurn™.

Medir con 9-12-3.
Medicién con multipunto.

Medicion con barrido continuo.

L@éé

Medicién de pata coja.

Eje separador en tabla de mediciones
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A. Valores verticales para los angulos Ay B
B. Valores horizontales para angulos Ay B

Advertencia de proximidad al borde

HORIZONTAL

Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de advertencia. Todavia es posible registrar

valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

Poner inclindmetro a cero

Sila maquina estd montada sobre un plano base inclinado, puede ajustar manualmente el inclindmetro a una nueva
posicion de 12 en punto. A partir de ese momento, las siguientes mediciones utilizaran los nuevos ajustes del incli-

németro:

1. Elija el método de medicién que desee utilizar.

2. Gire las unidades de medicién de tal forma que las varillas queden perpendiculares al plano base.

3. ToqueEyA_.

4. Confirme la posicion deseada para las unidades de medicion tocando 0 El inclinédmetro se pondra a cero.

El ajuste de inclinébmetro se aplicara durante toda la sesién de medicidn, pero se restablecera al comenzar una

nueva medicion desde el menu de inicio.
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DESAJUSTE DE LAS PATAS

Efectlie una comprobacion de Pata coja para asegurarse de que la maquina descanse por igual en todas ellas. Una
paga coja puede ser angular o en paralelo. La pata coja puede deberse a:

« Asientos de maquina torcidos.

« Patas de maquinas dobladas o dafiadas.

« Numero inadecuado de galgas bajo las patas de las maquinas.

« Suciedad u otros cuerpos extrafios bajo las patas de las maquinas.

Medir

La existencia de patas cojas se puede comprobar en todas las maquinas en las que se hayan introducido distancias.

1. Introduzca las distancias entre las unidades de medicién y los pares de patas. Esto se realiza en la vista Pre-
parar.

2. En la vista Medicién, toque Jen la pestafia.

3. Coloque los detectores a las 12 en punto y alinéelo sin precisidon en caso necesario.

4. Toque TI_ en el flujo de trabajo.

5. Toque cualquier cuadro de valores de patas

6. Afloje el pernoy espere a que se mueva. Compruebe el grafico para ver cuando se estabiliza el valor.
7. Apriete el perno y espere a que se estabilice de nuevo el valor.

8. Toque . para registrar el valor.

9. Apriete otra pata para medir. Toque a’;/ para mostrar el resultado de Pata coja.

10. Toque 4‘9 para volver a la vista Medicién.
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B - A Ao 7Tl A Afloje el perno y espere a que se mueva.

— - B. El movimiento se ha estabilizado. Apriete el

_in ‘,_: . \ perno.
k - c ! C. Toque si desea borrar todos los valores Pata
E coja.
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Filtro

Si tiene un filtro bajo, el filtro del detector aumenta al filtro 4 cuando se mide Pata coja. Si aumenta el ajuste del filtro
mientras se mide Pata coja, el nuevo filtro se asignara de forma predeterminada la siguiente ve que se inicie Pata
coja.
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RESULTADO

En la vista Resultado, los valores de desviacion, angulo y patas se muestran claramente. Se muestran ambas direc-
ciones horizontal y vertical. Puede volver y avanzar entre las vistas Medir, Resultado y Ajustar.

Toque Q para ajustar la maquina. Después de realizar el ajuste, es posible volver a la vista Resultado.
=" gt + @& > o CH
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A. Valores de desviacion vertical y angulo. Para el eje separador: See "Resultado de eje separador" En la pagina
siguiente.

B. Valores de desviacion horizontal y angulo

C. Compensacion térmica definida.

D. Indicadores de tolerancia.

E. Valores verticales de las patas. Si ha bloqueado una pata, esto se indica con un candado Q

F. Vista Mostrar tabla o Maquina. See "Tabla de resultados" En la pagina 80.

G. Mostrar los valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedo).
H. Valores horizontales de las patas.
I. Bloquee las patas. See "Patas bloqueadas" En la pagina 63.

Nota: Cuando haya bloqueado las patas, se muestran las dos maquinas y tiene que alternar entre los valores

VyH.

Como leer los valores

Al leer los valores, sitiese mirando a la maquina fija (S) desde la maquina movil (M). De ese modo la posicidn de las
9 en punto queda a la izquierda, como en los programas de medicion.
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As found (Como estaba) o As left (Como quedd)

En las fichas se puede cambiar entre los valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedd).

5'.@ As found (Como estaba) es la ultima medicion realizada antes hacer un ajuste.
L- As left (Como quedo) es el resultado mas reciente ajustado. Disponible si ha ido a la vista Ajustar (y mostrado
los valores en tiempo real) y ha vuelto a la vista Resultado.
Mostrar holgura

Por defecto, aparece el error angular/100 mm. Para mostrar la holgura, hay que introducir el diametro del aco-
plamiento.

Para mostrar el resultado como holgura, toque sy -|k.

Valores de desviacion y angulo

Los valores de desviacion y angulo indican en qué medida la maquina esta alineada en el acoplamiento. Se mues-
tran en ambas direcciones, horizontal y vertical. Es importante que estos valores estén dentro de la tolerancia.

A. Desviacion. Las lineas centrales de dos ejes no son concéntricas, sino paralelas. Esto se mide en los centros de
acoplamiento. En este ejemplo se muestra una desviacién negativa.

B. Desalineacion angular. Las lineas centrales de dos ejes no son paralelas. En este ejemplo se muestra un
angulo positivo.

C. Desalineacion por desviacion paralela y angular. La desalineacién suele combinar la desviacion paralelay la
angular.

Resultado de eje separador

Si ha seleccionado el tipo eje separador, se muestran los valores para los angulos A y B. Se muestran en ambas
direcciones, horizontal y vertical.
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A. Valores verticales para angulo A.
B. Valores verticales para angulo B.
C. Valores horizontales.

Angulo Ay dngulo B
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Vista Grafica
Toque & & para ver el grafico.
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A. Numero de acoplamiento. El color indica la tolerancia. See "Tolerancia" En la pagina 62
B. Toque para cambiar la vista de resultados.
C. Toque para mostrar solo la vista vertical o la vista horizontal.

Este acoplamiento se ha ajustado.
Compensacion térmica.

Indica que no esta dentro de la tolerancia.

*>p o

Dentro de la tolerancia. 1-3 estrellas dependiendo de la tolerancia que se utilice.
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Tabla de resultados

En la vista Resultado, toque E para mostrar la vista de tabla.
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Seleccione para utilizar la medicion en los calculos.
Control de calidad para la medicion. Disponible si ha utilizado el método Barrido continuo o Multipunto.
Abra la vista detallada See "Detalles de los resultados" En la pagina opuesta

OO0 w>»

Esta medicion se ha ajustado.
E. Cambio entre valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedo).

Para eliminar una medicion, toque Gy W

Uso

De forma predeterminada, en los calculos se incluyen todas las mediciones. Si anula la seleccion de las mediciones,
se actualizan los valores de Media y Pico a pico se actualizan. Las mediciones excluidas no se incluyen en los cal-
culos, pero siguen visibles. El informe no se vera afectado si oculta alguna medicion; en el informe se muestran siem-
pre las ultimas mediciones.

Nota: En el informe se muestran siempre la Gltima medicion y el Gltimo ajuste.

Media

Valores de desviacion media y angulo Los calculos se basan en las mediciones marcadas como "Uso".

Pico a pico

La variacion total en desviaciones y angulos. Los calculos se basan en las mediciones marcadas como "Uso".
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Detalles de los resultados
Cuando ha hecho mediciones usando Barrido o Multipunto, puede ver los detalles de las mediciones.
Toque m para abrir la vista Detallada. La informacién esta disponible en la tabla de la vista de medicién o en la

tabla de resultados.
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A. Vista de medicién
B. Tabla de resultados

Detalles del barrido

Error de medicion
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El grafico muestra el error de cada medicion comparado con la medicidn total. La desviacién estandar del error es la
base para el numero de calidad "Precision obtenida". La turbulencia, la distancia entre unidades de medicién y la hol-
gura de acoplamiento influyen en los errores de medicion.

Mostrado en mils o mm.
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Velocidad de rotacion

Details X

Measurement Error |Rotation Speed| Quality

v H
4 0.03 4« -0.02 4 0014 0.00

Este grafico muestra la velocidad de rotacién de las unidades de medicion durante la medicion. Es la base para el

numero de calidad "Velocidad y uniformidad".

Calidad

El control de calidad es la suma de los factores de

« Angulo de rotacion. Qué cantidad de giro se mide. Para un resultado preciso, intente que el angulo de rotacion

sea el mayor posible.

« Precision obtenida. Precision real de los valores medidos de las unidades. Si la precision obtenida es baja,
puede depender, por ejemplo, de la turbulencia de aire o la holgura del cojinete.

. Estabilidad de temperatura. Variacion de temperatura medida en las unidades de medicion. Si la estabilidad
es baja, repita la medicion cuando se haya estabilizado la temperatura.

calidad siguientes:

« Velocidad y uniformidad. Velocidad de rotacion.

« Direccion de medicion. Indica la coherencia en la direccion de medicion. Es mejor mover las unidades de medi-
cion en la misma direccidn durante toda la medicion. Un valor bajo indica que la direccion ha cambiado durante
la medicion, lo que puede perjudicar a la calidad de la misma.

Detalles de Multipunto

Error de medicion

Multi Point Details

Measurement Emor vajues Quality

60-140 -120-100 B0 60 -40 -20 O 20 40 60 B0 100 120 14D 160

v H
4 -0.04 4« -0.79 4 0.07 « -0.21

®Measurement Ermor |

X

El grafico muestra el error de cada medicion comparado con la medicion total. El error de cada punto de medicion es
su desviacion respecto a la medicion total. Se muestra en desviacion y angulo.

82




HORIZONTAL

Valores

Multi Point Details X

Measurement Error VaIUBS' Quality
# | M-Angle M-PsdY | SAngle S-PsdY | Offset

1 a7 7.87

al =) s 8] a 8 8 8|

v H
4 -0.04 4« -0.79 4+ 0.07 &« -0.21

Todos los valores registrados.

Calidad

Multi Point Details X

Measurement Error Values |Quality

Measure Quality

v H
4k -0.04 4« -0.79 4+ 0.07 4« -0.21

El control de calidad es la suma de los factores de calidad siguientes:
« Precision alcanzable. La precision maxima que se puede obtener. Muchos puntos de medicion que también tie-
nen una buena difusién garantizaran una alta precision estadistica.

« Precision obtenida. Precision real de los valores medidos de las unidades. Si la precision obtenida es baja,
puede depender, por ejemplo, de la turbulencia de aire o la holgura del cojinete.

. Estabilidad de temperatura. Variacion de temperatura medida en las unidades de medicion. Si la estabilidad
es baja, repita la medicion cuando se haya estabilizado la temperatura.

« Direccion de medicién. Indica la coherencia en la direcciéon de medicion. Es mejor mover las unidades de medi-
cion en la misma direccién durante toda la medicion. Un valor bajo indica que la direccion ha cambiado durante
la medicion, lo que puede perjudicar a la calidad de la misma.
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AJUSTAR

En la vista Ajustar, se muestran los valores reales. Al leer los valores, sitiese mirando a la maquina fija desde la
maquina movil. Para obtener informacion sobre cémo leer los valores, vaya a See "Resultado" En la pagina 77. Los
valores que se encuentran dentro de la tolerancia definida se muestran en verde.

1. Calce la maquina con arreglo a los valores verticales de las patas.

2. Ajuste la maquina lateralmente con arreglo a los valores horizontales reales.
3. Apriete las patas.
4

Toque TI_ para volver a medir o toque u'@ para ver el informe.
=M 2?2 @ 4+ <« 9 2 o

I\g— ADJUSTING |78—

0.09 o5 0.11]] o HIE 0.17]
a Iy
= -

rm 'y f mm/A00 mm  mm ey 100 mm
<

. ' G (o
S

2
U= 0.25 ¥ 0.30 il + 059 ¥ %I_
VMOALS © o 9

WIDE Live360 LOCK FEET

Valores de desviacion vertical y angulo

Valores de desviacion horizontal y angulo

Indicadores de tolerancia. See "Tolerancia" En la pagina 62.

Gire a tiempo real.

Afada o retire galgas.

Seleccione sectores estrechos, anchos o de 360 grados en tiempo real.
La guia de ajuste esta activa. See "Guia de ajuste" En la pagina 86.

TOGmMmmOOw>»

La flecha muestra cémo ajustar los valores horizontales.

Bloquee las patas. See "Patas bloqueadas" En la pagina 63.
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Valores en tiempo real con inclinometro

Con los programas EasyTurn, Barrido y Multipunto, el inclindmetro controla cuando se muestran los valores en
tiempo real.

Seleccione una de las opciones de en tiempo real:

EB Estrecho: los valores en tiempo real se muestran cuando las unidades se situan a (+2°) de las posiciones de
reloj.

@ Ancho: los valores en tiempo real se muestran cuando las unidades se sitian a (+44°) de las posiciones de
reloj.

Live360: los valores en tiempo real se muestran en direccién vertical y horizontal. Solo disponible al usar
XT70.

@ Cuando seleccione Live360, compruebe que no ha movido las unidades de medicién después de registrar el
ultimo punto de medicién. Si las ha movido, vuelva a medir para obtener un resultado preciso.

Nota: La opcidn Live 360 es sensible a los movimientos y la holgura. Asegurese de que la holgura no influya

en la medicion.

Valores en tiempo real sin inclindmetro

Con el programa 9-12-3 el inclinédmetro no se utiliza; en su lugar, debe mostrar manualmente en qué posicion se
encuentran sus unidades de medida.

1. Gire los ejes con deflectores a una posicién en tiempo real.
2. Toque la opcién en tiempo real correspondiente; consulte a continuacion.

3. Toque O antes de dejar la posicion en tiempo real.

Opciones en tiempo real:

No en tiempo real. Si desea cambiar la posicién en tiempo real, tendra que seleccionar primero esta posicion
y a continuacion la nueva.

En tiempo real a las 9 en punto.
En tiempo real a las 12 en punto.

En tiempo real a las 3 en punto.

SANICIVES

En tiempo real a las 6 en punto.
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GUIA DE AJUSTE

Unidades de medicién que pueden utilizarse: XT70.

En la guia de ajuste solo se muestran valores simulados. Esta funcion permite realizar ajustes simulados en las patas
de la maquina antes de llevar a cabo el ajuste real. Estos valores se guardaran y se fijaran como nuevos valores de
ajuste en la vista de ajuste en tiempo real. La guia de ajuste resulta especialmente util para saber cémo se vera afec-
tada la alineacion al colocar galgas adicionales de un grosor conocido en las patas de la maquina.

1. ToqUE mmmm= y q-}

Toque la pata que desee ajustar.

3. Simule un ajuste. Los valores del ajuste simulado se guardaran y se utilizaran en la pantalla Ajuste. See "Ajus-
tar" En la pagina 84

4. Toque ( para volver a la pantalla anterior.

( RESULTSH« ? ADJUSTMENT GUIDE

TAP TO SELECT FEETPAIR

ozs-v- ~ 031]

“mm mmi100 mm

(A

0 {

- .C

AT
D (E[F S IH
L\ L\ L\ v%\w A —b )

Valores de desviacion y angulo

Numero de acoplamiento. El color indica la tolerancia. See "Tolerancia" En la pagina 62
Toque para introducir los valores simulados.

Toque para alternar entre la vista vertical (V) y la vista horizontal (H).

Toque para borrar el valor seleccionado.

Toque para borrar todos los valores introducidos.

Incremente el valor. Toque las flechas para cambiar el valor del incremento.

Ir®mmULUOw»

Toque para ajustar los valores verticales u horizontales simulados.
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INFORME HORIZONTAL

El informe abarca todos los detalles de la medicién. El informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver
el informe en su estado actual, toque % en el flujo de trabajo.

—
=M ? = ® <« 9 D o
" i |
A S =
Herizontal
Filly raareos: Shalt_2018-10-10 08_23_26
Detacior serial Demo
HORIZONTAL REPORT B
VERTICAL —
Offsed {mm) Gap [mm)
B 000 | W 007 ] reven
- T W FH- OMF 003
MF2 <004
CE mo D

“as found rosults

E
o] B\m &
B

SHARE PDF LS TEMPLATES

Toque sy :'para finalizar la medicion. See "Finalizar" En la pagina 8

Verde = dentro de la tolerancia.
En este ejemplo, el resultado del angulo se muestra como Gap (Holgura).
El resultado "As found" (Como estaba) se marca con un asterisco (*).

mOOoOw »

Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones
Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicion ha finalizado.

Para informacion sobre cémo:
o Cambiar la plantilla
« Anfadir una nota
« Afadir una foto
« Cambiar la informacion de usuario
« Guardar un informe
« Compartir un informe en USB

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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TREN DE MAQUINAS

ASPECTOS GENERALES DE TREN DE MAQUINAS

Medicion de dos o mas acoplamientos

Construya su propio tren de maquinas utilizando, teéricamente, tantas maquinas como desee. Puede seleccionar la
maquina de referencia manualmente, o dejar que el programa elija una que minimice los ajustes necesarios.

Unidades de medicion que pueden utilizarse:
XT50, XT60 y XT70

La opcion en tiempo real "Live360" solo esta disponible al usar XT70.

Medicion de dos acoplamientos

Para alineacién de trenes de maquinas con tres maquinas. Puede seleccionar la maquina de referencia manual-
mente, o dejar que el programa elija una que minimice los ajustes necesarios.

Unidades de medicion que pueden utilizarse: XT60.

Flujo de trabajo de Tren de maquinas

El flujo de trabajo en la parte superior de la pantalla le guiara en la tarea. La vista actual estd marcada en amarillo. El
informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver el informe en su estado actual, toque % en el flujo de

trabajo. La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

. Ry — .
Una vez terminada la medicion, toque =y :’ para finalizarla.

L T B

La vista Preparar esta activa en elflujo de trabajo.

Crear una plantilla
1. Toque =y [+]

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado. La plantilla se guarda en el Administrador de archivos.

See "Plantillas de medicion" En la pagina 12.
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PREPARAR

1. Configure las unidades de medicién y realice una alineacion aproximada. Pueden utilizarse las unidades de
mediciéon XT50 y XT60.

Asegurese de que se cargan las unidades de medicion.

Configure las unidades de medicion y realice una alineacién aproximada.
Introduzca las distancias.

Introduzca las propiedades de la maquina y del acoplamiento.

o gk whN

Toque 7|— para continuar en la vista de la medicion.

Es posible volver mas tarde a la vista Preparar e introducir/modificar informacion.

Eﬁ? ®+*‘°% mm

prfi]  Frez ez

Toque cualquier campo para introducir las distancias. See "Introduzca las distancias" En la pagina opuesta.
Toque para abrir la configuracion de la maquina. See "Configuracién de la maquina" En la pagina 136.
Toque para abrir la configuracion del acoplamiento. See "Configuracion del acoplamiento” En la pagina 61.
Toque para afiadir una maquina.

Toque para ver ofra parte del tren (si el tren tiene mas de tres maquinas).

mOOow >

Anadir o quitar maquinas

« Toque ﬂ para afadir una maquina. Se afiadira una maquina genérica al final del tren.

« Toque 4= ylﬁ' para quitar una maquina. Solo se puede quitar la tltima maquina del tren.
Consulte también
See "RPM Horizontal" En la pagina 61

See "Compensacion térmica" En la pagina 65

See "Tolerancia" En la pagina 62
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Introduzca las distancias

Toque cualquier campo de introduccion de distancias para introducir la distancia. El campo se amplia y aparece el
teclado.

A. Distancia entre la unidad Sy la unidad M. Mida entre las varillas.

B. Distancia entre la unidad Sy el centro del acoplamiento.

C. RPM. Alintroducir RPM se selecciona automaticamente la tolerancia correspondiente.

D. Distancia entre la primera pata y la segunda. Para introducir distancias en la maquina S, toque + y [P para
ver los campos.

E. Distancia entre la segunda pata y la unidad S.

F. Distancia entre la unidad My la pata uno. Aqui es posible introducir un valor negativo.

G. Distancia entre la pata uno y la pata dos.

Distancias requeridas

Es posible omitir todas las distancias e ir directamente a la vista Medir. Si cambia una distancia posteriormente, el
resultado vuelve a calcularse.

« Para calcular una desviacion y el resultado del angulo, tiene que introducir al menos las distancias entre Sy M.
« Losvalores de las patas solo se pueden calcular si se ha introducido la distancia entre las patas.
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Configuracion de la maquina

En la maquina, toque .ﬁ' para abrir la vista de configuracion de la maquina. Es posible cambiar la imagen y cambiar

el numero de patas.

' B
—
T

Number of feet

A. Toque las flechas para cambiar la imagen de la maquina.
B. Toque para cambiar el numero de patas. El nUmero posible de patas varia en funcién de la maquina.

Nombre de la maquina
Se utiliza para cambiar los nombres predeterminados de las maquinas. El nombre aparece en el informe.

1. Toque <= enla maquina.

2. Toque 6

3. Toque el campo de entrada de texto para cambiar el nombre.
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Configuracion del acoplamiento

Tipo de acoplamiento

1. En el acoplamiento, toque +

2. Toque .
3. Seleccione el tipo de acoplamiento.

Diametro acoplamiento

Si, en lugar de obtener un resultado basado en el angulo, desea obtener un resultado basado en la holgura del aco-
plamiento, es necesario introducir el diametro del acoplamiento. El diametro del acoplamiento aparece en el informe.

1. En el acoplamiento, toque +
2. Toque @
3. Introduzca el diametro.

Holgura

Para mostrar el resultado como holgura, toque sy -|R.

RPM de Tren de maquinas

De la velocidad de rotacién de los ejes dependen los requisitos de la alineacion. Al seleccionar un valor rpm, auto-
maticamente se establece una tolerancia que coincida.

Cuanto mayor sea la velocidad en rpm de la maquinaria, menor sera la tolerancia.

1. Toque el campo RPM para introducir un valor. O toque + y/'/\ en el acoplamiento.

2. Introduzca las RPM. Se establece automaticamente una tolerancia para que coincida con las RPM introducidas.
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Tolerancia

De la velocidad de rotacidn de los ejes dependen los requisitos de la alineacion. Al seleccionar un valor rpm, auto-
maticamente se establece una tolerancia que coincida.

Cuanto mayor sea la velocidad en rpm de la maquinaria, menor sera la tolerancia.

1. En el acoplamiento, toque +

2. Toque |i para mostrar el menu de tolerancia.
A B
WK_‘ TOLERANCE ON RPM: 1500
EASY-LASER v
C — ANSI/ASA S2.75-2017 "~
QFFSET ANGLE
* D15 013
D == s 008 0.07
— e 004 004
E
ﬂ —
N
|i':' ADD TOLERANCE

A. Activar/desactivar tolerancia.

B. RPM actual.

C. Tolerancia seleccionada.

D. Niveles de tolerancia.

E. Agregue una tolerancia personalizada.

Easy-Laser

Esta es la tolerancia predeterminada. Cuando se define un valor de RPM, se activa la tolerancia de Easy-Laser. El
nivel de tolerancia "bueno" se usa para realinear la maquinaria no critica. Las nuevas instalaciones y las maquinas
criticas siempre se deben alinear dentro del intervalo de tolerancia excelente.

Hay dos niveles de tolerancia:
A Indica que no esta dentro de la tolerancia. Fondo rojo

w Buen nivel de carga. Fondo amarillo
‘% Excelente. Fondo verde

Norma ANSI

La norma ANSI/ASA S2.75-2017 esta disponible. Esta norma tiene tres niveles de tolerancia:

A Indica que no esta dentro de la tolerancia. Fondo rojo
w Minima. Fondo naranja.

W%  Estandar. Fondo amarillo

W # Precision. Fondo verde

Tolerancia personalizada

Muchas maquinas requieren una alineaciéon muy precisa aunque tengan un valor rpm mas bajo. Puede afadir su pro-
pia tolerancia definida por el usuario.
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1. Toque jjt.
2. Introduzca los valores de desviacion y angulo.
3. Toque li'l' para afiadir una tolerancia personalizada.

Existen dos niveles para las tolerancias personalizadas.

Tolerancia de eje separador

Si ha seleccionado el tipo eje separador, no se utiliza ninguna tolerancia de desviacién. Se comparan los dos angu-
los (Ay B), que tienen que estar dentro de la tolerancia.
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Compensacion térmica

Durante el funcionamiento normal, la maquinaria se ve afectada por distintos factores y fuerzas. El mas apreciable de
ellos es el cambio de temperatura de la maquina, que hace que la altura del eje aumente. Este fendmeno se deno-
mina dilatacion térmica. Para compensar la dilatacién térmica, es preciso introducir valores de compensacion en frio.
Muchas veces es necesario colocar la maquina desactivada (fria) un poco mas baja para compensar la dilatacion tér-
mica.

Para compensar la dilatacion térmica se utilizan valores de desviacién y angulo. Los valores de desviacidn y angulo
estan basados en un punto de calculo:

« Para el tipo flexible corto, el punto de calculo se encuentra en el centro del acoplamiento.
« Para el tipo eje separador, el punto de calculo se encuentra en el lado izquierdo del separador.

No es posible tener compensacion del acoplamiento y de las patas en la misma maquina.

Establecer compensacion en el acoplamiento

1. Toque + en el acoplamiento.
2. Toque Q para abrir la vista Compensacion térmica.

3. Introduzca los valores de compensacion Vertical u Horizontal. Cuando introduzca los valores de compensacion,
la maquina cambia a azul.

4. Toque < para volver a la vista Preparar.

Los valores de compensacion aparecen en el informe.

, = RUNNING g
< PREPARE A = == OFFLINE B "Q'I
_“-m \ _l'-mm /T 100 mm
VERTICAL ANGLE
-|&mm'|00mﬂ| _""‘"“‘W ot A COMPENSATION

7A849

3%;

—
Offset

E Calculation
Point

T@V/Hd )

VERTICAL  HORIZONTAL

4
142
0

+ JWio

Valores de desviacion y angulo de la maquina de la izquierda.
Valores de desviacion y angulo de la maquina de la derecha.

Eje separador.

El punto de calculo se encuentra en el lado izquierdo del separador.

mOOw>

Activar/desactivar compensacion térmica. Si la desactiva, los valores se guardaran, pero no se utilizaran.
En Tren de maquinas, esto afectara a todos los acoplamientos del tren.

F. Mostrar vista V (vertical) o H (horizontal).

Nota: No es posible tener compensacion del acoplamiento y de las patas en la misma maquina.
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Establecer compensacion en las patas

Los valores se introducen en la primera y en la Ultima pata de la maquina. Si la maquina tiene mas de dos patas, en
el informe se presentan los valores calculados sobre ellas.

Introduzca las distancias.
2. Toque + en la maquina.

3. Toque Q para abrir la vista Compensacién térmica.

4. Introduzca los valores de compensacién Vertical u Horizontal. Cuando introduzca los valores de compensacion,
la maquina cambia a azul.

5. Toque ( para volver a la vista Preparar.

— RUNNING

= = = OFFLINE Q

mem

VERTICAL FOOT
COMPENSATION m

7TLA849

{ PREPARE®s 2

4
142
0

+ W O

D y
T Ej/ VEXCAL MORIQ‘ITAL/

A. Valor para la primera pata.
B. Valor para la ultima pata.

C. Activar/desactivar compensacion térmica. Si la desactiva, los valores se guardaran, pero no se utilizaran.
En Tren de maquinas, esto afectara a todos los acoplamientos del tren.

D. Mostrar vista V (vertical) o H (horizontal).

Nota: No es posible tener compensacion del acoplamiento y de las patas en la misma maquina.
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Ejemplo sin compensacion

A. Fuera de linea, ninguna compensacion definida. Las maquinas e alinean.

B. En funcionamiento, la maquina "aumenta” 5 mm, y no se alinea mas.

Ejemplo con compensacion

En este ejemplo partimos de la premisa de que la maquina CALIENTE experimenta una dilatacién térmica de +5 mm.
Por tanto, hay que aplicarle una compensacion de -5 mm fuera de linea.

C. Fuera de linea, se ha definido una compensacion de -5 mm.

D. En funcionamiento, la maquina se dilata y se alineara perfectamente.
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MEDICION CON EASYTURN™

Con EasyTurn™ es posible medir con al menos 40° de difusién entre los puntos de medicion. Sin embargo, para un
resultado incluso mas preciso, intente separar los puntos lo maximo posible.

Preparativos

Antes de comenzar la medicidn, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

Monte las unidades de medicion.

Para calcular los resultados, tiene que introducir como minimo la distancia entre las unidades de medicion.
Conecte las unidades de medicion.

Si es preciso, lleve a cabo una alineacién aproximada.

Si es necesario, mida la pata coja. Ir a Pata coja.

Medir

Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor.

1.

2.

8.

Toque '@, en la ficha para seleccionar el método EasyTurn.

Ajuste el I4ser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del Iaser.

Toque . para registrar la primera posicion. Se muestra una indicacién en rojo.

Gire los ejes al menos 20°.

Toque . para registrar la segunda posicion.

Gire los ejes al menos 20°.

Toque . para registrar la tercera posicion.

Toque -L( para ir a la vista Resultado, o toque iﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva

medicion.
=f? &« @ “LOS9 o
= =
A TAP @ TO REGISTER VALUE

R
S G Ama
&T13

V-025| HO18 i s :
‘_A.i— e 2 0.25 011 \ 058 0.53

\'} H
| # | He e A -
B

‘Al 0.34 0.38 ‘ 0.09 -0.09

E B
" i NEW MEASUREMENT

-@@-&wog

EASYTURN 9-12-3  SWEEP  MULTIPOINT SOFTFOOT

o

Toque para ver la informacién del detector.

Rojo = girar los ejes fuera de la marca roja.
Verde = girar ejes a area verde.
Azul = posicion registrada.

Eliminar valor registrado.
El acoplamiento activo se muestra en amarillo. Toque las flechas para cambiar a otros acoplamientos.
Tabla de mediciones. Si ha seleccionado el tipo eje separador, consulte la informacion de abajo.
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Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.
Medicién con EasyTurn™.

Medir con 9-12-3.

Medicién con multipunto.

Medicion con barrido continuo.

Establecer valor del filtro.

Medicién de pata coja.

LEZ@ %66+

Eje separador en tabla de mediciones

=A? = %« o B
e A B
T e —

73 L LLF3

; . 2 0.06 4}_02‘ 038 -0.18
b ‘ 1 ) v!m—a I i
¥ i : 1 0.02 0.01 013 007 |

w

¥ e
v i NEW MEASUREMENT

e 4

A. Valores verticales para los angulos Ay B
B. Valores horizontales para angulos Ay B

Advertencia de proximidad al borde

Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de advertencia. Todavia es posible registrar
valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

Poner inclinédmetro a cero

Si la maquina estd montada sobre un plano base inclinado, puede ajustar manualmente el inclindmetro a una nueva
posicion de 12 en punto. A partir de ese momento, las siguientes mediciones utilizaran los nuevos ajustes del incli-
nometro:

1. Elija el método de medicidn que desee utilizar.
2. Gire las unidades de mediciodn de tal forma que las varillas queden perpendiculares al plano base.

3. ToqueEyA—.

4. Confirme la posicion deseada para las unidades de medicion tocando Q El inclinédmetro se pondra a cero.

El ajuste de inclinébmetro se aplicara durante toda la sesién de medicién, pero se restablecera al comenzar una
nueva medicion desde el menu de inicio.
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TREN DE MAQUINAS

MEDICION CON EL METODO 9-12-3

Las posiciones de medicién se registran a las 9, las 12 y las 3 en punto. No se usan los inclinémetros.

Preparativos
Antes de comenzar la medicién, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.
« Monte las unidades de medicion.

« Para calcular los resultados, tiene que introducir como minimo la distancia entre las unidades de medicién.
« Sies preciso, lleve a cabo una alineacion aproximada.

« Sies necesario, mida si hay patas cojas; ir a Pata coja.
Medir
Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor.

1. Toque .@. en la ficha para seleccionar el método 9-12-3.

2. Ajuste el laser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del Iaser.

3. Gire los ejes a la posicion de las 9.

4. Toque . para registrar la primera posicion.

5. Gire los ejes hasta la posicion de las 12.

6. Toque . para registrar la segunda posicion.

7. Gire los ejes a la posicién de las 3.
8. Toque . para registrar la tercera posicion.

9. Toque -|& para ir a la vista Resultado, o toque #ﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicion.

=N 2?2 = $ ISP m
A ——

TURN TO 3 O'CLOCK AND TAP @ TO R™™ ===l UE
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:\-u- iq | e
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Polints: 2

-

0.25 011 0.58 0.53

| -0.34 -0.38 0.09 0.09

'@‘@'-ﬁ-woi

EASYTURN [1992:37| SWEEP  MULTIPOINT SOFTFOOT

A. Toque para ver la informacion del detector.

B. Amarillo = posicién registrada.
Verde = girar ejes al area verde.

C. Eliminar valor registrado.

o

Tabla de mediciones.
E. El acoplamiento activo se muestra en amarillo. Toque las flechas para cambiar a otros acoplamientos.
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TREN DE MAQUINAS

Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.
Medicién con EasyTurn™.

Medir con 9-12-3.

Medicién con multipunto.

Medicion con barrido continuo.

Establecer valor del filtro.

LEZ@ %66+

Medicién de pata coja.

Eje separador en tabla de mediciones
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A. Valores verticales para los angulos Ay B
B. Valores horizontales para angulos Ay B

Advertencia de proximidad al borde

Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de advertencia. Todavia es posible registrar
valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.
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TREN DE MAQUINAS

MEDICION CON MULTIPUNTO

Preparativos

Antes de comenzar la medicidn, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

Monte las unidades de medicion. La opcién "Multipunto" esta disponible cuando se utilizan unidades de medi-
cién XT60.

Para calcular los resultados, tiene que introducir como minimo la distancia entre las unidades de medicion.
Conecte las unidades de medicion.
Si es preciso, lleve a cabo una alineacion aproximada.

Si es necesario, mida la pata coja. Ir a Pata coja.

Medir

Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor.

Para obtener un resultado mas preciso, intente separar los puntos lo maximo posible. Los colores indican donde se
encuentran las posiciones 6ptimas para la medicion. Los puntos verdes son los mejores lugares para medir. Gire el
eje siempre en la misma direccién para un resultado mas preciso.

1.

2.

3.

4.

5.

Toque .@. en la ficha para seleccionar el método Multipunto.

Ajuste el laser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del Iaser.

Toque . para registrar la primera posicion. La primera posicion se pone a cero automaticamente.
Toque ‘ para registrar tantas posiciones como desee. A partir de tres puntos hay disponible un resultado.

Toque -L‘ parair a la vista Resultado, o toque ¢£|. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicion.

=A 7 «F « N D -
A

=
TAP @ T’“B”Q.GISTER VALUE

0.18 0.09 029 018

0.07 0.38 017 -0.82

< @ze > ‘%

® & @ FEh wg 2

EASYTURN 8123 SWEEP MULTIPOINT SOFTFOOT

@3_|=_utm.0090.>

Toque para ver la informacién del detector.

Punto de medicion registrado.

Control de calidad.

Toque m para mostrar informacion detallada. See "Detalles de los resultados" En la pagina 81.

Toque para registrar valores.

Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.

Medicién con EasyTurn™.
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TREN DE MAQUINAS

Medir con 9-12-3.

L

Medicién con multipunto.
Medicién con barrido continuo.

Establecer valor del filtro.

L@

Medicién de pata coja.

Eje separador en tabla de mediciones
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A. Valores verticales para los angulos Ay B
B. Valores horizontales para angulos Ay B

Advertencia de proximidad al borde

Cuando el haz Iaser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de advertencia. Todavia es posible registrar
valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

Poner inclinédmetro a cero

Sila maquina estd montada sobre un plano base inclinado, puede ajustar manualmente el inclindmetro a una nueva
posicion de 12 en punto. A partir de ese momento, las siguientes mediciones utilizaran los nuevos ajustes del incli-
németro:

Elija el método de medicién que desee utilizar.
2. Gire las unidades de medicion de tal forma que las varillas queden perpendiculares al plano base.

3. ToqueEyA_.

4. Confirme la posicion deseada para las unidades de medicion tocando Q El inclinédmetro se pondra a cero.

El ajuste de inclindmetro se aplicara durante toda la sesidn de medicidn, pero se restablecera al comenzar una
nueva medicion desde el menu de inicio.
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TREN DE MAQUINAS

MEDICION CON BARRIDO CONTINUO

Registro automatico de los valores de medicién durante el barrido continuo del eje.

No hay limite al numero de puntos.

Preparativos

Antes de comenzar la medicidn, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

Monte las unidades de medicion. La opcion "Barrido continuo” esta disponible cuando se utilizan unidades de
medicién XT60.

Para calcular los resultados, tiene que introducir al menos la distancia entre las unidades de medicion, ir a see
"Introduzca las distancias" En la pagina 59.

Conecte las unidades de medicion.
Si es preciso, lleve a cabo una alineacién aproximada.

Si es necesario, mida la pata coja. Ir a Pata coja.

Medir

Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor. El filtro no esta disponible cuando se
mide con Barrido.

1.

2.

5.

6.

Toque @ en la ficha para seleccionar el método Barrido continuo.

Ajuste el laser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del Iaser.

Toque ‘ para iniciar la medicion.

Gire los ejes. Gire los ejes tanto como sea posible para un resultado mas preciso.
Toque . para detener la medicion.

Toque -L‘ para ir a la vista Resultado, o toque #ﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicion.
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Toque para ver la informacién del detector.

La zona amarilla es donde se han registrado puntos.

Direccion de medicion. Si cambia la direccion durante la medicion, la flecha cambia a rojo.
Control de calidad.

Toque m para mostrar informacion detallada. See "Detalles de los resultados" En la pagina 81.

Toque para iniciar y detener la medicion.
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TREN DE MAQUINAS

Medicién con EasyTurn™.
Medir con 9-12-3.
Medicién con multipunto.

Medicion con barrido continuo.

L% e+

Medicién de pata coja.

Eje separador en tabla de mediciones

Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.
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A. Valores verticales para los angulos Ay B
B. Valores horizontales para angulos Ay B

Advertencia de proximidad al borde

Cuan

do el haz laser esté cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de advertencia. Todavia es posible registrar

valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

Poner inclindmetro a cero

Sila maquina estd montada sobre un plano base inclinado, puede ajustar manualmente el inclindmetro a una nueva
posicion de 12 en punto. A partir de ese momento, las siguientes mediciones utilizaran los nuevos ajustes del incli-
nometro:

1.
2.
3.

4.

Elija el método de medicién que desee utilizar.
Gire las unidades de medicion de tal forma que las varillas queden perpendiculares al plano base.

ToqueEyA_.

Confirme la posicion deseada para las unidades de medicion tocando 0 El inclinébmetro se pondra a cero.

El ajuste de inclinébmetro se aplicara durante toda la sesién de medicién, pero se restablecera al comenzar una
nueva medicion desde el menu de inicio.
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TREN DE MAQUINAS

DESAJUSTE DE LAS PATAS

Efectue una comprobacion de Pata coja para asegurarse de que la maquina descanse por igual en todas ellas. Una
paga coja puede ser angular o en paralelo. La pata coja puede deberse a:

« Asientos de maquina torcidos.

« Patas de maquinas dobladas o dafiadas.

« Numero inadecuado de galgas bajo las patas de las maquinas.

« Suciedad u otros cuerpos extrafos bajo las patas de las maquinas.

Medir
La existencia de patas cojas se puede comprobar en todas las maquinas en las que se hayan introducido distancias.

1. Introduzca las distancias entre las unidades de medicién y los pares de patas. Esto se realiza en la vista Pre-
parar.

2. En la vista Medicion, toque i}en la pestafia.

3. Coloque los detectores a las 12 en punto y alinéelo sin precisidon en caso necesario.

4. Toque T|— en el flujo de trabajo.

5. Toque cualquier cuadro de valores de patas

6. Afloje el perno y espere a que se mueva. Compruebe el grafico para ver cuando se estabiliza el valor.
7. Apriete el perno y espere a que se estabilice de nuevo el valor.

8. Toque . para registrar el valor.

9. Apriete otra pata para medir. Toque a’;/ para mostrar el resultado de Pata coja.

10. Toque _f,:) para volver a la vista Medicién.

=07 e F 2 .
B 0.38 CO-“; . ’ B
[ A A ] A. Afloje el perno y espere a que se mueva.
P — = B. El movimiento se ha estabilizado. Apriete el
_ks — a5 perno
r - c ! C. Toque si desea borrar todos los valores Pata
E coja.
Ll essacabprnire. oy S D. Filtro.
s ) I'w.g 29 o5
| C | ‘-_B_J
T Wma4 A

Filtro

Si tiene un filtro bajo, el filtro del detector aumenta al filtro 4 cuando se mide Pata coja. Si aumenta el ajuste del filtro
mientras se mide Pata coja, el nuevo filtro se asignara de forma predeterminada la siguiente ve que se inicie Pata
coja.

107



TREN DE MAQUINAS

RESULTADO

En la vista Resultado, los valores de desviacién, angulo y patas se muestran claramente. Puede alternar entre mos-
trar un valores horizontales o verticales. Puede volver y avanzar entre las vistas Medir, Resultado y Ajustar.

Toque Q para ajustar la maquina. Después de realizar el ajuste, es posible volver a la vista Resultado. Hay cuatro

vistas de resultados:

|'- Vista Maquina.

A X Vista Grafica. See "Vista Grafica" En la pagina 111
2]

JHF Tabla de trenes de maquinas See "Tabla de trenes de maquinas" En la pagina 112

Eﬁ. Tabla de acoplamientos. See "Tabla de acoplamientos" En la pagina 113

Vista Maquina
Toque Il- para ver la vista Maquina.

=H 72 = + 1O D -

A AS FOUND
COUPLING 1—\-' - COUPLING 2
007 4 TH -0.04 M o0+ [ H B -0.03
* i 00 mm i *ir 100 men

MACHINES =~ ASFOUND AS LEFT LOCK FEET

Valores de desviacion y angulo

Linea de referencia.

Toque para cambiar la vista de resultados.

Mostrar los valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedod).
Mostrar el resultado vertical u horizontal.

Bloquee las patas.

@ mm0OOoOw >

Valores de las patas. Si ha bloqueado una pata, esto se indica con un candado ﬁ

Numero de acoplamiento.

Este acoplamiento se ha ajustado.

Acoplamiento dudoso. Al ajustar un acoplamiento, el siguiente de la linea de maquinas puede verse afec-
tado. Este acoplamiento debe medirse de nuevo.

Compensacion térmica.

Indica que no esta dentro de la tolerancia.

ool

Dentro de la tolerancia. 1-3 estrellas dependiendo de la tolerancia que se utilice.
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TREN DE MAQUINAS

Como leer los valores

Al leer los valores, sitiese mirando a la maquina fija (S) desde la maquina movil (M). De ese modo la posicion de las
9 en punto queda a la izquierda, como en los programas de medicion.

As found (Como estaba) o As left (Como quedd)

En las fichas se puede cambiar entre los valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedd).

5’.@ As found (Como estaba) es la ultima medicién realizada antes hacer un ajuste.
L- As left (Como quedo) es el resultado mas reciente ajustado. Disponible si ha ido a la vista Ajustar (y mostrado
los valores en tiempo real) y ha vuelto a la vista Resultado.
Mostrar holgura

Por defecto, aparece el error angular/100 mm. Para mostrar la holgura, hay que introducir el diametro del aco-
plamiento.

Para mostrar el resultado como holgura, toque =y -Ik.

Valores de desviacion y angulo

Los valores de desviacion y angulo indican en qué medida la maquina esta alineada en el acoplamiento. Se mues-
tran en ambas direcciones, horizontal y vertical. Es importante que estos valores estén dentro de la tolerancia.

A. Desviacion. Las lineas centrales de dos ejes no son concéntricas, sino paralelas. Esto se mide en los centros de
acoplamiento. En este ejemplo se muestra una desviacién negativa.

B. Desalineacion angular. Las lineas centrales de dos ejes no son paralelas. En este ejemplo se muestra un
angulo positivo.

C. Desalineacion por desviacion paralela y angular. La desalineacion suele combinar la desviacion paralela y la
angular.
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TREN DE MAQUINAS

Resultado de eje separador

Si ha seleccionado el tipo eje separador, se muestran los valores para los angulos A y B. Se muestran en ambas
direcciones, horizontal y vertical.

—ﬁ"w-l-%\‘:@ -

AS LEFT
V{ -0.12] 0.06 ¥ H- -0.05 |

mm/100 mm mmHOD mm
-———' = o

A. Valores verticales para angulo A.

B. Valores verticales para angulo B.
C. Valores horizontales.

Angulo Ay dngulo B

/—b\B /‘\

\b‘ A\Q—/
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Vista Grafica
Toque & & para ver el grafico.
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TREN DE MAQUINAS

A. Numero de acoplamiento. El color indica la tolerancia. See "Tolerancia" En la pagina 94

B. Toque para cambiar la vista de resultados.

C. Toque para mostrar la vista vertical, la horizontal o ambas.

Numero de acoplamiento.

Este acoplamiento se ha ajustado.

tado. Este acoplamiento debe medirse de nuevo.

Compensacion térmica.

Indica que no esta dentro de la tolerancia.

PP oD

Dentro de la tolerancia. 1-3 estrellas dependiendo de la tolerancia que se utilice.

Asegurese de medir todos los acoplamientos e introducir todas las distancias.

Acoplamiento dudoso. Al ajustar un acoplamiento, el siguiente de la linea de maquinas puede verse afec-
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TREN DE MAQUINAS

Tabla de trenes de maquinas

Toque E“_ para mostrar la tabla de trenes de maquinas.

=H 2?2 = 4+ 1O 2 -
ENTER DISTANCES TO SHOW OFFSET AND ANGLE
A., A" H
\. 4 006 W o C 317.18
a0 4 245 A -«7_.4,05
B . M 283 A » -3.59
O WY 216 H w¢ 367
\ . -k = - —
4k e -k i
< D 5
™y W
TRAIN AS FOUND  ASLEFT

Numero de acoplamiento. Verde = dentro de la tolerancia; rojo = fuera de la tolerancia
Acoplamiento seleccionado.

Eje separador.

Toque para cambiar la vista de resultados.

Numero de acoplamiento.

Este acoplamiento se ha ajustado.

tado. Este acoplamiento debe medirse de nuevo.

Compensacion térmica.

A
B
C
D
o Acoplamiento dudoso. Al ajustar un acoplamiento, el siguiente de la linea de maquinas puede verse afec-
A Indica que no esta dentro de la tolerancia.

*

Dentro de la tolerancia. 1-3 estrellas dependiendo de la tolerancia que se utilice.
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Tabla de acoplamientos

Toque Eﬁ_ para ver la tabla de acoplamientos. Muestra el resultado completo de los acoplamientos uno por uno.

028

2 0O
O

-

AVERAGE

=N ? o+ BIOD

AS FOUND
Vv H
e e
-0.14 -0.74 -0.06 -0.36

011 062 007 0.38
2019-03-12 09:24

Points: 99
-0.05 -047 0.00 012

-0.02 030 007 -0.24
-0.14 -0.74 -0.06 -0.36

¢ reacee | G| 000 000 0.0

_\ﬁ- el v

COUPLING  ASFOUND ASLEFT

5{3% A

mm

QUALITY

92% WV

OO0 w>

E. Toque para ver otro acoplamiento.

Acoplamiento actual. Se muestra el resultado completo de este acoplamiento.
Toque m para abrir la vista Detallada. See "Detalles de los resultados" En la pagina 81.

Toque para cambiar la vista de resultados.
Control de calidad para la medicion. Disponible si ha utilizado el método Barrido continuo o Multipunto.

Para eliminar una medicién, toque v y W

Uso

TREN DE MAQUINAS

De forma predeterminada, en los calculos se incluyen todas las mediciones. Si anula la seleccidon de las mediciones,
se actualizan los valores de Media y Pico a pico se actualizan. Las mediciones excluidas no se incluyen en los cal-

culos, pero siguen visibles. El informe no se vera afectado si oculta alguna medicién; en el informe se muestran siem-
pre las ultimas mediciones.

Nota: En el informe se muestran siempre la Gltima medicion y el ultimo ajuste.

Media

Valores de desviacion media y angulo Los calculos se basan en las mediciones marcadas como "Uso".

Pico a pico

La variacion total en desviaciones y angulos. Los calculos se basan en las mediciones marcadas como "Uso".
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TREN DE MAQUINAS

Patas bloqueadas
Patas bloqueadas esta disponible en la vista de resultados, tanto en la vista Maquina como en la vista Grafica.

Esta funcion es util cuando resulta dificil o imposible ajustar una pata. La funcién Bloqueo de patas permite selec-
cionar qué patas estan bloqueadas y cuales son ajustables. Para mostrar los valores de las patas en una maquina
con patas bloqueadas, debe introducir las distancias.

1. Toque &} en la pestana para ver la vista de resultados.

2. Toque uno o dos campos para bloquear las patas correspondientes. Si desea mover un bloqueo, solo tiene que
tocarlo para desbloquearlo y después tocar en otro campo.

3. Toque ﬁ} cuando termine.

=H 2?2 = + 1O 2 -
TAP A LOCKED FOOT TO UNLOCK IT
#COUPLING 1 _COUPLING 2
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™~
8 a Ut -6.19 UF-11.10 Ut -28.31 U -34.16
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< & >
« A E v | ‘B-/_‘
AS FOUND | ASLEFT LOCK FEET

A. Toque el candado para desbloquear
B. Toque para terminar.
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AJUSTE DEL TREN DE MAQUINAS

TREN DE MAQUINAS

En la vista Ajustar, se muestran los valores reales.

1.

Toque \) en el flujo de trabajo. Se ampliara la vista de las dos maquinas en las que estan instaladas las uni-

dades de medicion.

2. Toque Q en la maquina que desee ajustar.
3. Calce la maquina con arreglo a los valores verticales de las patas.
4. Ajuste la maquina lateralmente con arreglo a los valores horizontales reales.
5. Apriete las patas.
6. Toque T|— para volver a medir o toque % para ver el informe.
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Las unidades de medicion se colocan en el acoplamiento que se midi6 en ultimo lugar.

La maquina se esta ajustando.
See "Filtro" En la pagina 8

La guia de ajuste esta activa. See "Guia de ajuste" En la pagina 86.

Seleccione como desea visualizar los valores en tiempo real.
Pueden mostrarse en una vista vertical u horizontal.

Ajustar otro acoplamiento

Para poder ajustarlo antes es necesario medir o volver a medir un acoplamiento. Si desea ajustar otro acoplamiento
diferente del medido en ultimo lugar:

Traslade las unidades de medicion al acoplamiento que desee ajustar.
Toque T|— en el flujo de trabajo para abrir la vista de medicién.

Utilice las flechas ¢ para mostrar el acoplamiento correcto.

Mida el acoplamiento.

Toque Q en el flujo de trabajo y ajuste el acoplamiento.
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TREN DE MAQUINAS

Valores en tiempo real con inclinometro

Con los programas EasyTurn, Barrido y Multipunto, el inclindmetro controla cuando se muestran los valores en
tiempo real.

Seleccione una de las opciones de en tiempo real:

EB Estrecho: los valores en tiempo real se muestran cuando las unidades se situan a (+2°) de las posiciones de
reloj.

@ Ancho: los valores en tiempo real se muestran cuando las unidades se sitian a (+44°) de las posiciones de
reloj.

Live360: los valores en tiempo real se muestran en direccién vertical y horizontal. Solo disponible al usar
XT70.

@ Cuando seleccione Live360, compruebe que no ha movido las unidades de medicién después de registrar el
ultimo punto de medicién. Si las ha movido, vuelva a medir para obtener un resultado preciso.

Nota: La opcidn Live 360 es sensible a los movimientos y la holgura. Asegurese de que la holgura no influya

en la medicioén.

Valores en tiempo real sin inclinometro

Con el programa 9-12-3 el inclinémetro no se utiliza; en su lugar, debe mostrar manualmente en qué posicion se
encuentran sus unidades de medida.

1. Gire los ejes con deflectores a una posicién en tiempo real.
2. Toque la opcidén en tiempo real correspondiente; consulte a continuacion.

3. Toque O antes de dejar la posicion en tiempo real.

Opciones en tiempo real:

No en tiempo real. Si desea cambiar la posicién en tiempo real, tendra que seleccionar primero esta posicion
y a continuacion la nueva.

En tiempo real a las 9 en punto.
En tiempo real a las 12 en punto.

En tiempo real a las 3 en punto.

SANICIVES

En tiempo real a las 6 en punto.
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INFORME SOBRE EL TREN DE MAQUINAS

TREN DE MAQUINAS

El informe abarca todos los detalles de la medicién. El informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver

el informe en su estado actual, toque % en el flujo de trabajo.

=H?

mm

P w O D
TRAIN TABLE
Ta
As found
VERTICAL HORIZONTAL
4 0,08 mm 0,00 mm i

A4 40.09 mm/100 mm
[2] Y 040 mm/ 100 mm
015 men/100 mm

-
Couphr VERTICAL
4F  006mm

=4 0.09 mm/100 mm
VM 387 mavi00 mm
® WY 0.59 mm/i00 mm

= Ofisot L]
]
‘

L

*
i
Y
£y

W
Ha

-k
s
b |
My

<0.09 meni100 men a
00 mmiDdmm ek
0,05 mm/100 mm s e

HORIZONTAL C
.00 mm vt
D09mm0Omn  dh 7_'
QI mmIOmm W

<0.05 mm/100 mm s ke

Uncestain Coupling
D ==
| bolerance:
2H Spacer, angle A mtancO
WA Spaces. sogie 8 W
WF Spacer with gap < a m

SHARE

POF

XLS

OSow »

)
[

fo}

ToquUE sy :fpara finalizar la medicién. See "Finalizar" En la pagina 8

Numero de acoplamiento.

Indicadores de tolerancia.

Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones
Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicién ha finalizado.

Este acoplamiento se ha ajustado.

Acoplamiento dudoso. Al ajustar un acoplamiento, el siguiente de la linea de maquinas puede verse afectado.
Este acoplamiento debe medirse de nuevo.

Compensacién térmica.

Para informacién sobre como:

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.

Anadir una nota
Anadir una foto

Cambiar la informaciéon de usuario

Guardar un informe

Compartir un informe en USB
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VERTICAL

ASPECTOS GENERALES DE VERTICAL

Para la medicion y alineacion de maquinas de montaje vertical y sobre bridas

Unidades de medicion que pueden utilizarse: XT40, XT50, XT60, XT70.

Flujo de trabajo de Vertical

El flujo de trabajo en la parte superior de la pantalla le guiara en la tarea. La vista actual estd marcada en amarillo. El
informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver el informe en su estado actual, toque % en el flujo de

trabajo. La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

Una vez terminada la medicion, toque =y :’ para finalizarla.

e

La vista Preparar esta activa en elflujo de trabajo.

Crear una plantilla
1. Toque =y [+]

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado. La plantilla se guarda en el Administrador de archivos.

See "Plantillas de mediciéon" En la pagina 12.
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VERTICAL

PREPARAR

En primer lugar, debe configurar y alinear aproximadamente las unidades de medicion:

« See "Configurar XT40" En la pagina 34
« See "Configurar XT60" En la pagina 39

En la vista Preparar, se introducen las propiedades de la maquina y de acoplamiento. Es posible volver mas tarde a
la vista Preparar e introducir/modificar informacion. Toque + para ver el menu de propiedades del Acoplamiento o

de la Maquina.

=AH? & + <« 3 D i

El primer tornillo. Colocado a las 9 en punto.

Toque el campo para introducir la distancia.

Tocar para abrir las propiedades de acoplamiento. (RPM, tolerancia y diametro del acoplamiento).

Numero de tornillos, el ajuste predeterminado es 6. Este ajuste también puede ser de cuatro, seis, ocho y diez.
Toque para introducir el diametro del circulo del tornillo.

mmOO w >»

Toque para introducir el nombre de la maquina.

Nota: Asegurese de que se cargan las unidades de medicion.
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VERTICAL

Configuracion del acoplamiento

Diametro acoplamiento

Si, en lugar de obtener un resultado basado en el angulo, desea obtener un resultado basado en la holgura del aco-
plamiento, es necesario introducir el diametro del acoplamiento. El diametro del acoplamiento aparece en el informe.

1. En el acoplamiento, toque =j=.

2. Toque g

3. Introduzca el didametro.

Holgura

Para mostrar el resultado como holgura, toque sy -|k.

RPM Vertical

De la velocidad de rotacién de los ejes dependen los requisitos de la alineacion. Al seleccionar un valor rpm, auto-
maticamente se establece una tolerancia que coincida.

Cuanto mayor sea la velocidad en rpm de la maquinaria, menor sera la tolerancia.

1. Toque el campo RPM para introducir un valor. O toque + y/'/\ en el acoplamiento.

2. Introduzca las RPM. Se establece automaticamente una tolerancia para que coincida con las RPM introducidas.

See "Tolerancia" En la pagina siguiente
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VERTICAL

Tolerancia

De la velocidad de rotacidn de los ejes dependen los requisitos de la alineacion. Al seleccionar un valor rpm, auto-
maticamente se establece una tolerancia que coincida.

Cuanto mayor sea la velocidad en rpm de la maquinaria, menor sera la tolerancia.
1. En el acoplamiento, toque +

i i para mostrar el menu de tolerancia.

2. Toque

-~ ot
™ TOLERANCE ON RPM: 1500
EASY-LASER v
™ ANSI/ASA S2.75-2017 A

e —

OFFSET ANGLE

D * D15 013
= ax 008 0.07

aaw D04 004

E
ﬂl—f

N
|i':' ADD TOLERANCE

A. Activar/desactivar tolerancia.

B. RPM actual.

C. Tolerancia seleccionada.

D. Niveles de tolerancia.

E. Agregue una tolerancia personalizada.

Easy-Laser

Esta es la tolerancia predeterminada. Cuando se define un valor de RPM, se activa la tolerancia de Easy-Laser. El
nivel de tolerancia "bueno" se usa para realinear la maquinaria no critica. Las nuevas instalaciones y las maquinas
criticas siempre se deben alinear dentro del intervalo de tolerancia excelente.

Hay dos niveles de tolerancia:
A Indica que no esta dentro de la tolerancia. Fondo rojo

w Buen nivel de carga. Fondo amarillo
‘% Excelente. Fondo verde

Norma ANSI

La norma ANSI/ASA S2.75-2017 esta disponible. Esta norma tiene tres niveles de tolerancia:

A Indica que no esta dentro de la tolerancia. Fondo rojo
w Minima. Fondo naranja.

W%  Estandar. Fondo amarillo

W # Precision. Fondo verde

Tolerancia personalizada

Muchas maquinas requieren una alineaciéon muy precisa aunque tengan un valor rpm mas bajo. Puede afadir su pro-
pia tolerancia definida por el usuario.
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VERTICAL

1. Toque jjt.
2. Introduzca los valores de desviacion y angulo.
3. Toque li'l' para afiadir una tolerancia personalizada.

Existen dos niveles para las tolerancias personalizadas.

Nombre de la maquina
Se utiliza para cambiar los nombres predeterminados de las maquinas. El nombre aparece en el informe.

1. Toque <= enla maquina.

2. Toque @

3. Toque el campo de entrada de texto para cambiar el nombre.
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VERTICAL

MEDIR

Las posiciones de medicién se registran alas 9, las 12 y las 3 en punto.

Preparativos

Antes de comenzar la medicién, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

« Monte las unidades de medicion.

« Para calcular los resultados, tiene que introducir la distancia entre las unidades de medicién.

« Sies preciso, lleve a cabo una alineacién aproximada.

Medir

1. Sitie las unidades alas 9, en el tornillo uno. Asegurese de que sea posible situar las unidades también a las 12

y alas 3.
2. Toque . para registrar la primera posicion.

3. Gire los ejes hasta la posicién de las 12.
4. Toque ‘ para registrar la segunda posicion.

5. Gire los ejes a la posicion de las 3.
6. Toque . para registrar la tercera posicion.

7. Toque -L‘ para ir a la vista Resultado, o toque #ﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva

medicion.

=A A = F «w O D i

S Pump 7 i
¥ & ¥
ze |
M Malor 2z 58
fa— Fd 0 0 .24
il i NEW MEASUREMENT

®

Y¥%O0A

El primer tornillo. Colocado a las 9 en punto.

Toque para ver la informacién del detector.

OO0 w>

Amarillo = posicion registrada.
Verde = girar ejes al area verde.

Advertencia de proximidad al borde

La tabla muestra los valores de desviacion y angulo en las direcciones 12-6 y 9-3 en punto.

Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de advertencia. Todavia es posible registrar
valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.
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RESULTADO

VERTICAL

El resultado se muestra mediante los valores de desviacion lateral del acoplamiento y de error angular entre los ejes.
En las direcciones 12-6 y 9-3. Toque \) para ajustar la maquina. Después de realizar el ajuste, es posible volver a la

vista Resultado.

=A7 ~ + 850 2
AR Asierr | ,?ﬂ'““l
0.51 a1z 0.04 083 [l o3 ¥ 0.08
'y *i_'._ | mm100 mm : * mm/100 mm
{| — & C

AL 1.

D E
®m @ (W

TABLE |MAGHINES ASFOUND ASLEFT

Los valores reales se muestran en direccion 12-6.
Los valores reales se muestran en direccion 9-3.

mOoO O w>

As found (Como estaba) o As left (Como quedo)

En las fichas se puede cambiar entre los valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedo).

5.@ As found (Como estaba) es la ultima medicion realizada antes hacer un ajuste.

Indicadores de tolerancia. See "Tolerancia" En la pagina 122.
Vista Mostrar tabla o Maquina. See "Tabla de resultados" En la pagina siguiente.

Mostrar los valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedo).

u/ As left (Como quedod) es el resultado mas reciente ajustado. Disponible si ha ido a la vista Ajustar (y mostrado

los valores en tiempo real) y ha vuelto a la vista Resultado.

Mostrar holgura

Por defecto, aparece el error angular/100 mm. Para mostrar la holgura, hay que introducir el diametro del aco-

plamiento.

Para mostrar el resultado como holgura, toque sy -Ik.
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VERTICAL

Tabla de resultados

En la vista Resultado, toque E para mostrar la vista de tabla.
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TABLE  MACHINES ASFOUND ASLEFT

Seleccione para utilizar la medicion en los calculos.
Toque para ver mas informacion.

Esta medicion se ha ajustado.

O o0 w>»

Cambio entre vista de maquina o de tabla.
E. Cambio entre valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedo).

Para eliminar una medicion, toque v y W

Uso

De forma predeterminada, en los calculos se incluyen todas las mediciones. Si anula la seleccién de las mediciones,
se actualizan los valores de Media y Pico a pico se actualizan. Las mediciones excluidas no se incluyen en los cal-
culos, pero siguen visibles. El informe no se vera afectado si oculta alguna medicién; en el informe se muestran siem-
pre las ultimas mediciones.

Nota: En el informe se muestran siempre la Gltima medicion y el ultimo ajuste.

Media

Valores de desviacion media y angulo Los calculos se basan en las mediciones marcadas como "Uso".

Pico a pico

La variacion total en desviaciones y angulos. Los calculos se basan en las mediciones marcadas como "Uso".
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AJUSTAR

VERTICAL

1. Compare la desviacion y el error angular con los valores de tolerancia exigidos.

2. Sies preciso ajustar el error angular, calce la maquina primero y, a continuacion, ajuste la desviacion.

3. Apriete los tornillos y repita la medicion.
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El primer tornillo se coloca a las 9 en punto.
Posiciones en tiempo real.

OO0 w>

Posiciones en tiempo real

1. Gire los ejes con deflectores a una posicién en tiempo real.

2. Toque la opcidén en tiempo real correspondiente; consulte a continuacion.

3. Toque O antes de dejar la posicion en tiempo real.

Opciones en tiempo real:

y a continuacion la nueva.

En tiempo real a las 9 en punto.
En tiempo real a las 12 en punto.

En tiempo real a las 3 en punto.

SAWICIVES

En tiempo real a las 6 en punto.

Los valores reales se muestran en direccion 12-6 o en direccion 9-3.

Abra la vista de Galgas. See "Valores de galga" En la pagina siguiente.

No en tiempo real. Si desea cambiar la posicidn en tiempo real, tendra que seleccionar primero esta posicion
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VERTICAL

Valores de galga
Para verlos, debe definir el nUmero de tornillos y el diametro del circulo en la vista Preparar.

1. Seleccione Q para abrir la vista de valor de galga. Los valores no se muestran en tiempo real.

2. Lealos valores. El tornillo mas alto se calcula con el valor 0,00. Los valores menores que cero indican que el tor-
nillo esta bajo y hay que calzarlo.
3. Seleccione < para volver a la vista Resultado. Después de ajustar la maquina, es necesario repetir la medicién

del acoplamiento.

< parht 2 3 4

A. Primer tornillo alas 9 en punto.
B. Eltornillo mas alto se calcula con el valor 0,00.

Nota: Si calza la maquina, debe repetir la medicién a partir de la posicién 9 en punto para actualizar todos los

valores de medicion.
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INFORME VERTICAL

VERTICAL

El informe abarca todos los detalles de la medicién. El informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver

el informe en su estado actual, toque % en el flujo de trabajo.
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ToquUE sy :fpara finalizar la medicién. See "Finalizar" En la pagina 8

El resultado "As found" (Como estaba) se marca con un asterisco (*).
Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones

Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicién ha finalizado.

Para informacién sobre como:

« Cambiar la plantilla

« Afadir una nota

« Afadir una foto

« Cambiar la informacion de usuario
« Guardar un informe

« Compartir un informe en USB

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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CARDAN

ASPECTOS GENERALES DE CARDAN

El programa Cardan se utiliza para la alineacion de maquinas con acoplamiento cardan/descentradas.
Unidades de medicion que pueden utilizarse: XT70

Métodos de medicion
EasyTurn™

'@j Con la funcién EasyTurn™ puede comenzar el procedimiento de medicidn en cualquier punto de la periferia.

Puede girar el eje a tres posiciones cualesquiera separadas tan solo 20° para registrar los valores de medi-
cion. Una version mas facil de usar del método 9-12-3.

9-12-3

@
@ Losvalores se registran en puntos de medicion fijos situados alas 9, las 12 y las 3 en punto. Este es el
método clasico de tres puntos y puede utilizarse en la mayoria de los casos.

Multipunto

.é. Este método es basicamente idéntico a EasyTurn™, excepto en el hecho de que permite registrar varios pun-

tos en el sector en rotacion. Esto ofrece una base de calculo optimizada. Es perfecto, por ejemplo, para coji-
netes de deslizamiento y turbinas.
Flujo de trabajo de Cardan

El flujo de trabajo en la parte superior de la pantalla le guiara en la tarea. La vista actual estda marcada en amarillo. El
informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver el informe en su estado actual, toque % en el flujo de

trabajo. La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

Una vez terminada la medicion, toque sy :’ para finalizarla.

&9

La vista Preparar esta activa en elflujo de trabajo.
Crear una plantilla
1. Toque ===y [+]

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado. La plantilla se guarda en el Administrador de archivos.

See "Plantillas de medicion" En la pagina 12.
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CARDAN

PREPARAR

Retire el eje cardan y monte las unidades de medicién.

ﬁ‘.ﬁ‘b

A. Launidad M en la maquina mévil (M). Es el eje ajustable.

B. Launidad S en el soporte de brazo.
C. Magquinafija (S). Es el eje no ajustable.

Montaje del equipo

1. Retire el eje cardan.

2. Monte el soporte de brazo en la maquina S.. Puede usar las bases magnéticas o montar el brazo directamente
en la brida.

Monte la unidad S en el soporte de brazo.

3
4. Monte el soporte M magnético en la maquina movil.
5. Monte la unidad M en el soporte.

6

Calibre los haces laser. See "Calibracién del haz Iaser" En la pagina opuesta

Soporte de brazo de la unidad S

A. Monte las bases magnéticas. Nota: Utilice unicamente las bases magnéticas suministradas con el sistema, iden-
tificadas como "Cardan Bracket".

B. Utilice dos soportes de brazo para desviaciones amplias. El soporte de brazo tiene un rango de desviacion de
0-800 mm.

C. Debe haber al menos 40 mm entre los tornillos.

Nota: Asegurese de que se cargan las unidades de medicion.
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CARDAN

Calibracion del haz laser

Si es necesario, realice una "calibracion aproximada" utilizando una hoja de papel.

No ok b~

Coloque ambos soportes en la posicién de las 12 en punto.

Ponga una hoja de papel entre las varillas y el objetivo en el soporte M.

Haga una marca en el punto en el que el haz laser incide en el papel.

Gire la unidad S 180°. Utilice el mango.

Haga una marca en el punto en el que el haz laser incide en el papel.

Ajuste el haz laser al punto central entre las dos marcas. Utilice los tornillos de la unidad S.
Repita el procedimiento con la unidad M.

Calibracionde Sa M

2.
3.
4.
5.
6.
7.

Coloque ambas unidades en la posicion de las 12 en punto.

Mueva la unidad M hacia arriba para mostrar el objetivo sobre el soporte; ver la imagen siguiente.
Observe donde incide el haz Iaser en el objetivo en la posicion A.

Gire la unidad S 180°. Utilice el mango.

Observe donde incide el haz laser en el objetivo en la posicién B.

Trace una linea entre las posiciones Ay B y marque el punto central entre ambas.

Ajuste el haz laser al punto central, C. Utilice los tornillos de la unidad S.

Maquina M. El objetivo es visible en el soporte.

8.

9.

Gire de nuevo la unidad S 180°. Si el haz Iaser no se mueve al girar, significa que esta bien calibrado.
Si se mueve mas de 3 mm, repita los pasos 3-7.

Afloje los tornillos del soporte y ajuste hasta que el Iaser incida en el centro del objetivo del soporte M.

Afloje los tornillos para ajustar el soporte S

Calibracionde M a S

-

© e NGO R DN

Coloque ambas unidades en la posicion de las 12 en punto.

Mueva hacia abajo la unidad M sobre las varillas para colocarla en posicion de medicion.
Mueva la unidad S hacia arriba para mostrar el objetivo; ver la imagen siguiente.
Observe donde incide el haz Iaser en el objetivo en la posicion A.

Gire la unidad M 180°. Utilice el mango.

Observe donde incide el haz laser en el objetivo en la posicion B.

Trace una linea entre las posiciones Ay B y marque el punto central entre ambas.

Ajuste el haz laser al punto central, C. Utilice los tornillos de la unidad M.

Gire de nuevo la unidad M 180°. Utilice el mango. Si el haz laser no se mueve al girar, significa que esta bien
calibrado.
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CARDAN

Si se mueve mas de 3 mm, repita los pasos 4-8.
10. Ajuste la maquina movil hasta que el haz laser incida en el centro del objetivo en el soporte S.

Asegurese de que los haces laser inciden en el centro de los objetivos en ambos soportes.

Li@
B C

Maquina S. El objetivo es visible en el soporte.

Ajuste los haces laser
Ahora se ajustara el haz laser al centro de los objetivos en las unidades de medicion.
Mueva ambas unidades hacia abajo sobre las varillas para colocarlas en posiciéon de medicion.

2. Coloque ambas unidades en la posicién de las 12 en punto.

3. Ajuste el haz laser hasta que incida en el centro del objetivo M (A en la imagen siguiente). Utilice los tornillos de
la unidad S.

4. Ajuste el haz Iaser hasta que incida en el centro del objetivo S (B en la imagen siguiente). Utilice los tornillos de
la unidad M.

A. Ajuste la unidad S al centro del objetivo M.
B. Ajuste la unidad M al centro del objetivo S.
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CARDAN

Introduzca las distancias

En la vista Preparar, se introducen las propiedades de la maquina y de acoplamiento. Es posible volver mas tarde a
la vista Preparar e introducir/modificar informacion.

Toque cualquier campo de introduccidn de distancias para introducir la distancia. El campo se amplia y aparece el
teclado. Es posible omitir todas las distancias e ir directamente a la vista Medir. Si cambia una distancia pos-
teriormente, el resultado vuelve a calcularse.

=A@ 2?2 & + % O 2 =

A. La vista Preparar esta activa en el flujo de trabajo.

B. Distancia entre la unidad Sy la unidad M. Mida entre las varillas. Se requiere si desea calcular el resultado de
un angulo.

C. Distancia entre la unidad My la pata uno. Aqui es posible introducir un valor negativo.
Distancia entre la primera pata y la segunda. Se requiere si desea calcular los valores de las patas.

o

E. Toque + para ver el menu de propiedades del Acoplamiento o de la Maquina.

Nota: Se requieren todas las distancias si desea medir patas cojas.
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Configuracion de la maquina

En la maquina, toque + y.ﬁ para abrir la vista de Configuracion de la maquina.

i et

A. Toque las flechas para cambiar la imagen de la maquina.
B. Toque para cambiar el numero de patas. El nUmero posible de patas varia en funcién de la maquina.
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Tolerancia
De manera predeterminada, hay establecida una tolerancia. Puede afadir su propia tolerancia si es necesario.

1. En el acoplamiento, toque =j=.

2. Toque i i para mostrar el menu de tolerancia.

A B
N

[ TOLERANCE ON RPM: 1500

X EASY-LASER
@/ OFFSET ANGLE
/7\ RPM C ; Wi 005

'"I' TOLERANCES

Eamy-Lmat
Q COUPLING DIAMETER

s |F‘ ADD TOLERANCE

Activar/desactivar tolerancia.
RPM actual.
Tolerancia seleccionada.

OO0 w>»

Agregue una tolerancia personalizada.

Easy-Laser

Esta es la tolerancia predeterminada.
A Indica que no esta dentro de la tolerancia. Fondo rojo

* Buen nivel de carga. Fondo verde

Tolerancia personalizada

Puede afadir su propia tolerancia definida por el usuario.
1. Toque jit.
2. Introduzca los valores de desviacion y angulo.
3. Toque li'l' para afiadir una tolerancia personalizada.

Existen dos niveles para las tolerancias personalizadas.

Nombre de la maquina
Se utiliza para cambiar los nombres predeterminados de las maquinas. El nombre aparece en el informe.

1. Toque == enlamaquina.

2. Toque @

3. Toque el campo de entrada de texto para cambiar el nombre.
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MEDICION CON EASYTURN™

Unidades de medicién que pueden utilizarse: XT70

Con EasyTurn™, es posible medir con al menos 40° de difusion entre los puntos de medicién. Sin embargo, para un
resultado incluso mas preciso, intente separar los puntos lo maximo posible.

Preparativos
Antes de comenzar la medicién, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.
« Monte las unidades de medicién.

« Para calcular los resultados, tiene que introducir como minimo la distancia entre las unidades de medicién.
« Conecte las unidades de medicion.

« Calibre el haz laser. See "Calibracion del haz laser" En la pagina 133.
« Sies necesario, mida la pata coja. See "Desajuste de las patas" En la pagina 76.

Medir

Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor. Asegurese de girar las unidades de
medicién porigual. Si el angulo entre ellas difiere mas de +2°, el programa le pedira que alinee las unidades.

1. Toque '@ en la ficha para seleccionar el método EasyTurn.

2. Ajuste el laser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del laser.

3. Toque . para registrar la primera posicion. Se muestra una indicacion en rojo.

4. Gire ambas unidades al menos 20° (disperse los puntos al maximo posible).

Toque . para registrar la segunda posicion.

Gire ambas unidades al menos 20°.

7. Toque . para registrar la tercera posicion.
8. Toque -|& para ir a la vista Resultado, o toque #ﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicién.

=M 2?2 = F « O b

| TAP @ TO REGISTER VALUE

T—

\m; v B C g NEW MEASUREMENT
D H—F_d
— e & uyo

EASYTURN® ©-12.3  MULTI POINT SOFTFOOT

A. Advertencia de proximidad al borde. Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de
advertencia. Todavia es posible registrar valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

B. Toque para ver la informacion del detector.
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F.

CARDAN

Rojo = girar los ejes fuera de la marca roja.
Verde = girar ejes a area verde.
Azul = posicién registrada.

Eliminar valor registrado.
Tabla de mediciones.
Este icono es gris cuando no es posible registrar el valor.

i££|- Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.

.\% Medicion con EasyTurn™.

.@- Medir con 9-12-3.

[
8 Medicion con multipunto.

N‘:— Establecer valor del filtro.

Poner inclindmetro a cero

Si la maquina esta montada sobre un plano base inclinado, puede ajustar manualmente el inclindmetro a una nueva
posicion de 12 en punto. A partir de ese momento, las siguientes mediciones utilizaran los nuevos ajustes del incli-
nometro:

1.
2.
3.

4.

Elija el método de medicion que desee utilizar.
Gire las unidades de medicion de tal forma que las varillas queden perpendiculares al plano base.

ToqueEyA—.

Confirme la posicién deseada para las unidades de medicién tocando 0 El inclinémetro se pondra a cero.

El ajuste de inclindbmetro se aplicara durante toda la sesidon de medicion, pero se restablecera al comenzar una
nueva medicion desde el menu de inicio.
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MEDICION CON EL METODO 9-12-3

Unidades de medicién que pueden utilizarse: XT70

Las posiciones de medicién se registran alas 9, las 12 y las 3 en punto. No se usan los inclinémetros.

Preparativos
Antes de comenzar la medicidn, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

« Monte las unidades de medicién.
« Para calcular los resultados, tiene que introducir como minimo la distancia entre las unidades de medicién.
« Calibre el haz laser. See "Calibracion del haz laser" En la pagina 133.

« Sies necesario, mida la pata coja. See "Desajuste de las patas" En la pagina 76.
Medir
Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor.

1. Toque .@. en la ficha para seleccionar el método 9-12-3.

2. Ajuste el Iaser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del Iaser.

3. Gire ambas unidades de medicién hasta la posicién de las 9 en punto.
4. Toque . para registrar la primera posicion.

5. Gire ambas unidades de medicién hasta la posicion de las 12 en punto.
6. Toque . para registrar la segunda posicion.

7. Gire ambas unidades de medicién hasta la posicién de las 3 en punto.
Toque . para registrar la tercera posicion.

9. Toque -L( para ir a la vista Resultado, o toque #ﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicion.

=h 7 « & «

N 2 iy

E
TAP @ TO REGISTER VALUE

2 O'CLOCK AND

TURN TC

g NEW MEASUREMENT

S

F
L%‘-'&woé =

EASYTURN S 8-12-3°1 MULTI POINT SOFTFOOT

A. Advertencia de proximidad al borde. Cuando el haz Iaser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de
advertencia. Todavia es posible registrar valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.

Toque para ver la informacién del detector.

w

C. Amarillo = posicion registrada.
Verde = girar ejes al area verde.

D. Eliminar valor registrado.
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E. Tabla de mediciones.
F. Este icono es gris cuando no es posible registrar el valor.

&

[0

<

Lzeé

Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.
Medicién con EasyTurn™.

Medir con 9-12-3.

Medicién con multipunto.

Establecer valor del filtro.

Medicién de pata coja.

CARDAN

141



CARDAN

MEDICION CON MULTIPUNTO

Unidades de medicién que pueden utilizarse: XT70

Preparativos

Antes de comenzar la medicién, asegurese de que ha hecho los preparativos necesarios.

Monte las unidades de medicién.

Para calcular los resultados, tiene que introducir como minimo la distancia entre las unidades de medicion.
Conecte las unidades de medicion.

Calibre el haz laser. See "Calibracion del haz laser" En la pagina 133.

Si es necesario, mida la pata coja. See "Desajuste de las patas" En la pagina 76.

Medir

Es posible cambiar el método de medicion antes de haber registrado un valor.

Para obtener un resultado mas preciso, intente separar los puntos lo maximo posible. Los colores indican dénde se
encuentran las posiciones 6ptimas para la medicion. Los puntos verdes son los mejores lugares para medir.

1.

2.

6.

7.

Toque .@. en la ficha para seleccionar el método Multipunto.

Ajuste el laser en el centro de los objetivos. Si es preciso, ajuste las unidades en las varillas y, a continuacion,
utilice los mandos de ajuste del Iaser.

Asegurese de que ambas unidades estan colocadas al mismo angulo.

Toque ‘ para registrar la primera posicion. La primera posicion se pone a cero automaticamente.

Gire ambas unidades al mismo angulo. Si el angulo entre las unidades difiere demasiado, no sera posible regis-
trar los valores.

Toque . para registrar tantas posiciones como desee. A partir de tres puntos hay disponible un resultado.

Toque -|4 para ir a la vista Resultado, o toque #ﬁl. para medir de nuevo.

Los valores registrados se guardan al salir de la vista Medir. Si vuelve a la vista Medir, es posible hacer una nueva
medicion.

=4A 2?2 o F «w O 2 o

_ TAP @ TO REGISTER VALUE

EASYTURN  8-12-

OO0 w >
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Toque para ver la informacién del detector.
Punto de medicion registrado.

Direccion de medicion.

Control de calidad.



CARDAN

E. Toque m para mostrar informacién detallada. See "Detalles de los resultados" En la pagina 81.

F. Toque para registrar valores.

&

o=

<

L% ¢

Hacer una nueva medicion. Esto hace posible comprobar la repetibilidad de la medicion.
Medicién con EasyTurn™.

Medir con 9-12-3.

Medicién con multipunto.

Establecer valor del filtro.

Medicién de pata coja.

Poner inclindmetro a cero

Si la maquina esta montada sobre un plano base inclinado, puede ajustar manualmente el inclindmetro a una nueva
posicion de 12 en punto. A partir de ese momento, las siguientes mediciones utilizaran los nuevos ajustes del incli-
nometro:

1.
2.
3.

4.

Elija el método de medicion que desee utilizar.
Gire las unidades de medicion de tal forma que las varillas queden perpendiculares al plano base.

ToqueEyA—.

Confirme la posicién deseada para las unidades de medicién tocando 0 El inclinémetro se pondra a cero.

El ajuste de inclindbmetro se aplicara durante toda la sesidon de medicion, pero se restablecera al comenzar una
nueva medicion desde el menu de inicio.
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RESULTADO

En la vista Resultado, los valores de desviacién, dngulo y patas se muestran claramente. Se muestran los dngulos
horizontal y vertical, sin desviacion. Puede volver y avanzar entre las vistas Medir, Resultado y Ajustar.

Toque Q para ajustar la maquina. Después de realizar el ajuste, es posible volver a la vista Resultado.

=A? =« 4+ RO =
A AS LEFT B

— 4\ i\~ -0.08 ~ 4 H o0
'y *

8 w008 E 8 t-oo

MF1 MF2 = MF1 MF2
::2] f e | W [ g *-/G—'

TABLE  MACHINES ASFOUND = ASLEFT MOVE LOCK

Valores angulares verticales.
Valores angulares horizontales.
Indicadores de tolerancia.

Valores verticales de las patas. Las patas bloqueadas se muestran con un candado ﬁ

Vista Mostrar tabla o Maquina. See "Tabla de resultados” En la pagina opuesta.

mm OO m>»

Valores horizontales de las patas.
G. Mover bloqueo de patas.
Bloqueo de las patas

Al medir acoplamientos cardan, siempre hay una pata bloqueada en la maquina mavil. Es posible mover el bloqueo.
La funcién Mover bloqueo permite seleccionar qué patas estan bloqueadas y cuales son ajustables.

As found (Como estaba) o As left (Como quedo)

En las fichas se puede cambiar entre los valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedd).

E.@ As found (Como estaba) es la ultima medicién realizada antes hacer un ajuste.

L- As left (Como quedod) es el resultado mas reciente ajustado. Disponible si ha ido a la vista Ajustar (y mostrado
los valores en tiempo real) y ha vuelto a la vista Resultado.

144



CARDAN

Tabla de resultados

En la vista Resultado, toque E para mostrar la vista de tabla.

=7 «» + R’ O 2 o
AS LEFT
v H
# _A - =g A g | QuauTy
7 B - -0.06 — 004 91% WV
6 O —  -0.40 Sl D v
50 - 007  — 014y A
.fiE ' 2019-03-14 O7:57
B Points: 5
T4 O — 138 — 057 91% Vv
C“\GE -~  -0.06 — -0.04 91%
ek 4 E )00 F o000
— —
E\ PPN v
TABLE  MACHINES ASFOUND  ASLEFT

Esta medicion se utiliza en los calculos.

Abra la vista detallada See "Detalles de los resultados" En la pagina 81

Esta medicion se ha ajustado.

Control de calidad para la medicién. Disponible si ha utilizado el método Multipunto.
E. Cambio entre valores "As found" (Como estaba) o "As left" (Como quedo).

OO0 w>

Para eliminar una medicién, toque v y W

Uso

De forma predeterminada, en los calculos se incluyen todas las mediciones. Si anula la seleccidon de las mediciones,
se actualizan los valores de Media y Pico a pico se actualizan. Las mediciones excluidas no se incluyen en los cal-
culos, pero siguen visibles. El informe no se vera afectado si oculta alguna medicién; en el informe se muestran siem-
pre las ultimas mediciones.

Nota: En el informe se muestran siempre la Gltima medicion y el ultimo ajuste.

Media

Los valores angulares promedio. Los calculos se basan en las mediciones marcadas como "Uso".

Pico a pico

La variacion total en angulos. Los calculos se basan en las mediciones marcadas como "Uso".
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AJUSTE CARDAN

Compruebe la maquina respecto de la tolerancia y ajustela si es preciso. No se realiza ningun ajuste de la des-
viacién.

1. Ajuste la maquina en vertical calzandola de acuerdo con los valores verticales de las patas.

2. Ajuste la maquina lateralmente con arreglo a los valores horizontales reales.

3. Apriete las patas.

4. Toque T|— para volver a medir o toque % para ver el informe.

=AH? =+ %9 =

A ADJUSTED
- &k —i 0.30] -4 H { -0.04
mm/ 100 mm mmlllx)mm mev100 mm men100 mm

—

c] LD

E G

w045 @ F v 006 @
MF1 MF2 — MF1

\—-\ H
vioARN & 2

Valores angulares verticales.

Valores angulares horizontales.

Indicadores de tolerancia.

Gire a tiempo real.

Afada o retire galgas.

Opciones en tiempo real, estrecho o ancho.

La flecha muestra cdmo ajustar los valores horizontales.

TOGmMmmOOm»

Mover bloqueo de patas.
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Valores en tiempo real con inclinometro
Con los programas EasyTurn y Multipunto, el inclindmetro controla cuando se muestran los valores en tiempo real.

Seleccione una de las opciones de en tiempo real:

EE Estrecho: los valores en tiempo real se muestran cuando las unidades se situan a (+2°) de las posiciones de
reloj.

@ Ancho: los valores en tiempo real se muestran cuando las unidades se sitlan a (+44°) de las posiciones de
reloj.

Valores en tiempo real sin inclinometro

Con el programa 9-12-3 el inclinédmetro no se utiliza; en su lugar, debe mostrar manualmente en qué posicion se
encuentran sus unidades de medida.

1. Gire los ejes con deflectores a una posicién en tiempo real.
2. Toque la opcidén en tiempo real correspondiente; consulte a continuacion.

3. Toque O antes de dejar la posicion en tiempo real.

Opciones en tiempo real:

No en tiempo real. Si desea cambiar la posicidn en tiempo real, tendra que seleccionar primero esta posicion
y a continuacion la nueva.

En tiempo real a las 9 en punto.
En tiempo real a las 12 en punto.

En tiempo real a las 3 en punto.

SANIC VIS

En tiempo real a las 6 en punto.
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INFORME CARDAN

El informe abarca todos los detalles de la medicién. El informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver
el informe en su estado actual, toque % en el flujo de trabajo.

=H? '**TETB'“\)% mm

'ERTICAL
A {memi) g jmeny' 100 mmi)
o - -0.01 | revones
. * MF1

= x Exi] 8
o C

“as found results

HORIZONTAL

2= = DT oo
B E ™ = %
< Bh

—— SHARE PDF XLS  TEMPLATES

Toque =y :’para finalizar la medicién. See "Finalizar" En la pagina 8

Verde = dentro de la tolerancia.
El resultado "As found" (Como estaba) se marca con un asterisco (*).
Indicador de tolerancia.

mOoow »

Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones
Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicion ha finalizado.

Para informacién sobre como:

o Cambiar la plantilla

« Afadir una nota

« Afadir una foto

o Cambiar la informacién de usuario
« Guardar un informe

« Compartir un informe en USB

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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ASPECTOS GENERALES DE ALABEO

Programa para medir la planitud o el alabeo de, por ejemplo, bancadas de maquinas, mesas de maquinas, etc.

Unidades de medicion que pueden utilizarse: XT50, XT60, XT70.

Aspectos generales de Alabeo

El flujo de trabajo en la parte superior de la pantalla le guiara en la tarea. La vista actual estd marcada en amarillo. El
informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver el informe en su estado actual, toque % en el flujo de

trabajo. La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

Una vez terminada la medicion, toque =y :’ para finalizarla.

e 4+ v D
La vista Preparar esta activa en elflujo de trabajo.
Crear una plantilla

1. Toque =y [+]

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado. La plantilla se guarda en el Administrador de archivos.

See "Plantillas de mediciéon" En la pagina 12.
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PREPARAR

Si desea medir la base de una maquina de dos haces, puede crear un bloque de referencia temporal en el punto cen-
tral (marcado con una X en el programa).

1. Realice una alineacion aproximada e introduzca las distancias.
2. Toque T|— para continuar en la vista de la medicion.

Alineacién aproximada

1. Coloque la unidad S cerca de la posicién A. Asegurese de que la unidad Sy la unidad M estan a la misma
altura. Resulta especialmente importante cuando utiliza una mesa basculante.

2. Marque las posiciones de medicion en el objeto de medicién para asegurarse de que coloca el detector en la
misma posicion todas las veces. Asegurese de colocar el punto central (X) exactamente en el medio.

3. Coloque launidad M en diagonal a A. Asegurese de que el haz laser incida en el objetivo del detector.
4. Coloque la unidad M en la posicion X. Asegurese de que el haz laser incida en el objetivo del detector.
5. Coloque la unidad M en el punto de medicién A.
6. Toque 0 para poner a cero el valor.
7. Vuelva a colocar la unidad M en la posicion diagonal. Ajuste el haz laser a cero (x 0,1 mm).

! (A]

= - -
[
@
Posicion A y posicion X.
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Introducir distancias

=A? ©& 4+ v 2

Zveck 2l

mm

Ocultar/mostrar distancias.

mOOow>»

Seleccione mesa o vigas.

Seleccione 4, 6 u 8 puntos de medicion.

Toque cualquier campo para introducir las distancias.
Esta distancia solo se utiliza para documentacion.

ALABEO
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MEDIR

1. Toque ‘ para registrar valores.

2. Toque —\l7 para abrir la vista de resultados.

=M ? > £ v 2 i
‘ TAP @ TO REGISTER VAL A | I
M \A -+ C —
@ m B A= F A

T Ol

F

=

cC @ =Y gl Y

7— D=>F ~

D ®
VoA

Tabla con secciones de medicion.

Punto de medicion activo.
Borrar el ultimo punto de medicion.

OO0 w>»

Toque para seleccionar el filtro. See "Filtro" En la pagina 8

Secciones de medicidon
El nimero de secciones dependera del nimero de puntos de medicidon que haya seleccionado.

« Cuatro puntos de medicidn: solo se miden los dos diagonales.
« Seis u ocho puntos de medicion: se miden cuatro secciones.

Ejemplo con ocho puntos de medicion

w ll\) /{—l

4 )

Seccion Aa D
Seccion Aa H
SeccionEa D

Ao N~

SeccionEaH
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RESULTADO

Toque —\V para abrir la vista de resultados. El resultado se mostrara en una tabla y un grafico.

=A? = + & o -

TAR-AMAL UE TO SET REF. POINT

Y@ B r@

°.008° Q. " 008
f ! \ =

|

| E | T

D
ﬁ/d | }
| |

Default !

Punto de referencia.
Punto de referencia abierto.
Punto inferior a cero.

OO0 w>»

Defina los puntos de referencia predeterminados.

Puntos de referencia

Puntos de referencia predeterminados
De forma predeterminada, el ajuste 6ptimo se calcula con todos los puntos de medicion por debajo de cero.
Puntos de referencia personalizados

1. Toque @ en la tabla para abrir un punto de referencia.

2. Toque un valor de la tabla para establecerlo como referencia. Solo puede haber en linea horizontal un maximo
de dos puntos de referencia.

3. Toque a para volver a los puntos de referencia predeterminados.
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INFORME DE ALABEO

Toque q’@ en el flujo de trabajo para ver el informe.

=MN? o+ v O o

Fite narme: Twsn 2018
Detoctor sariat 37277

Tiesst Repod
A
——

ot prares sew

A Opdmm B 006mm C @
0@ Ea F o2em

DISTANCES
aB so0mm
BC 00 C
AD womm _’./__.
< @
SHARE POF XS

A. Toque —ynfpara finalizar la medicion. See "Finalizar" En la pagina 8

w

Punto de referencia.
C. Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones
Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicién ha finalizado.

Para informacion sobre cémo:
« Afadiruna nota
« AfAadir una foto
« Cambiar la informacion de usuario
« Guardar un informe
« Compartir un informe en USB

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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PLANITUD BASICA

ASPECTOS GENERALES DE PLANITUD BASICA

Utilice este programa para medir la planitud de los asientos de maquinas, por ejemplo.

Equipos que pueden utilizarse: XT70 (unidad M) junto con un transmisor laser.

El flujo de trabajo en la parte superior de la pantalla le guiara en la tarea. La vista actual estda marcada en amarillo. El
informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver el informe en su estado actual, toque % en el flujo de

trabajo. La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

Una vez terminada la medicion, toque sy :’ para finalizarla.

o o+ v D

La vista Preparar esta activa en elflujo de trabajo.

Crear una plantilla
1. Toque ===y [-|-]
2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado. La plantilla se guarda en el Administrador de archivos.

See "Plantillas de medicidon" En la pagina 12.
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PLANITUD BASICA

PREPARAR

Introducir distancias
En Planitud basica puede haber dos filas de puntos de medicion. Una fila puede tener de 2 a 8 puntos.

Si no introduce ninguna distancia, se asume que las distancias son simétricas y que aun puede medir. Si introduce
una distancia, debera introducir también todas las demas. De lo contrario, las operaciones de ajuste 6ptimo se des-

activaran.

=A°? @ + v o -

C] D
Veos A= R?r

Toque cualquier campo para introducir las distancias.
Distancia entre las dos filas.
Toque las flechas para seleccionar el numero de puntos. El valor predeterminado es 8 puntos. (min: 4, max: 16)

OO0 w>»

Seleccione mesa o vigas.

Configuracion

Configuracion solo para el programa Planitud basica. La configuracion se graba y se utilizara de manera pre-
determinada la proxima vez que se abra el programa.

1. Toque—y%.

2. Seleccione los botones para mostrar/ocultar en el programa.

atness settings
A B

N, ot
\Show buttons for: ] /_'
¥ Select railtable M Number of points
[¥ Reference calculations [ Report layout

C @ CANCEL 0 oK

o

« Botones para seleccionar el numero de puntos.
« Botdn para mostrar una mesa o railes.
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PLANITUD BASICA

« Botones para seleccionar los calculos de Ajuste 6ptimo y Puntos de referencia.
« Botdn para seleccionar qué plantilla utilizar.

Utilice ajustes en una plantilla

Los ajustes son utiles cuando se quieren hacer plantillas que obliguen al usuario a utilizar ciertos ajustes. Por ejem-
plo, si desea una plantilla que utilice seis puntos y el célculo de ajuste 6ptimo Todos los ajustes positivos.

1. Seleccione seis puntos en la vista Preparar.
Seleccione 2._ (Todos los ajustes positivos) en la vista Resultado.

2
3. Oculte las opciones "Numero de puntos"y "Calculos de referencia”.
4. TOQUE mmmm Y [.|.] para guardar como plantilla.

See "Plantillas de medicion" En la pagina 12
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MEDIR

Configuracion

Coloque el transmisor laser en la mesa o montelo en un tripode.
2. Toque el objetivo para conectar la unidad de medicién. Si necesita que el objetivo sea mas grande, toque EE&

3. Coloque la unidad M cerca del transmisor, en el punto A.

4. Ajuste la unidad M en las varillas hasta que el haz laser incida en el centro del objetivo.

5. Seleccione O para poner a cero el valor. Ahora este es el punto de referencia numero uno.

6. Mueva la unidad M hasta el punto B.

7. Ajuste el haz laser mediante el tornillo C de la mesa de nivelacién. Ajuste el nivel hasta + 0,1 mm.
8. Mueva la unidad M hasta el punto D.

9. Ajuste el haz laser mediante el tornillo E de la mesa de nivelacion. Ajuste el nivel hasta £ 0,1 mm.

Repita el procedimiento hasta que tenga los tres puntos de referencia a + 0,1 mm.

B

E& Toque para ampliar el objetivo.

Poner a cero el valor mostrado. El punto cero del objetivo se desplaza al punto del laser.

y2 Divida por dos el valor mostrado. El punto cero del objetivo se desplaza a media distancia hacia el punto del
laser.

1 Recuperar el valor absoluto. El punto cero del objetivo regresa al centro.
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Medir

1. Toque . para registrar valores. El primer punto de medicion se ajusta a cero.

2. Toque —\l7 para abrir la vista de resultados.

A

=H? =& v D
L

TAP @ TO REGISTER VALUE
/Jms

QBlf:o A

Al

AZ
A3

w

B2
B3
B4

mm

»

- B4

0.00
-0.50
-0.70

C

D

O w >

D.

Toque para seleccionar el detector.

Toque para seleccionar el filtro. See "Filtro" En la pagina 8
Valores registrados. Toque un valor para medir de nuevo.

Toque para registrar puntos.

Advertencia de proximidad al borde

PLANITUD BASICA

Cuando el haz laser esta cerca del borde, el borde se “ilumina” a modo de advertencia. Todavia es posible registrar

valores cuando la advertencia de proximidad al borde esta activa.
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RESULTADO

Toque —47 para abrir la vista de resultados. El resultado se mostrara en una tabla y un grafico. Puede probar dife-

rentes ajustes y analizar el resultado de medicién directamente en la unidad de visualizacion.

=A° =+ @ % -

\'! BEST FIT (AROUND ZERO)

|

A A A A
)" 0.55" 0.01""-0.51"-0.55
*012%-055"0.11" 055

A. Valores brutos.
B. "Ajuste 6ptimo alrededor de cero" es el seleccionado en el ejemplo.
C. Establece puntos de referencia personalizados.

Ajuste optimo

Cuando se realiza el calculo del ajuste 6ptimo, el objeto se inclina con el valor de pico a pico mas bajo. Se instala lo
mas plana posible entre dos planos.

¢, Valores brutos.

° Cero. Cuando se realiza el calculo del ajuste 6ptimo, el objeto de medicion se inclina con el valor de pico a
=®3 pico mas bajo. Se ajusta en la posicién mas plana que sea posible entre dos planos, con un valor promedio
de cero.

®5— Negativo. Ajuste 6ptimo con todos los puntos de medicion por debajo de cero. La linea de referencia se
® mueve hasta el punto de medicién mas alto.

e, Positivo. Ajuste 6ptimo con todos los puntos de medicion por encima de cero. La linea de referencia se
==® mueve hasta el punto de medicion mas bajo.
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Puntos de referencia

Los valores de la medicion se pueden recalcular de modo tal que cualquiera de los tres pase a ser una referencia
cero, aunque no puede haber mas de dos alineados en horizontal o en vertical en el sistema de coordenadas. (Si hay
tres seguidos es una linea, no un plano). Los puntos de referencia hacen falta cuando se va a mecanizar la super-

ficie.

=7 5+ 09 o

TAP A VALUE TO SET REF. POINT

Al 1-30;'«7 0‘50:\3@ /«1_0.30
P “@ *.003".003™ \

¢ A e

Raw Zoro  Negative Posifive | Custom

Punto de referencia.
Punto de referencia abierto.

Diferentes calculos de ajuste éptimo.
Establecer puntos de referencia personalizados esta activo. De manera predeterminada, un ajuste éptimo se cal-
cula utilizando un valor pico a pico global.

OO0 w>»

Establecer puntos de referencia personalizados

1. Toque @ en la tabla para abrir un punto de referencia.

2. Toque un valor de la tabla para establecerlo como referencia. Solo puede haber en linea horizontal o vertical un
maximo de dos puntos de referencia.
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INFORME DE PLANITUD BASICA

Toque q’@ en el flujo de trabajo para ver el informe.

=H°? o4+ v D -
A Easviaser® — oSEE-

Measurement Basic Flatness.

File name- BasicFlatness_2019-03-05 10_31
Detector serial: Demo
BASIC FLATNESS REPC B

RESULT :7_/
Rafarence mode: Best Fit (around 2ef0)
A1040  A2.013 AIO6  M.040

B1-040 B2.017 B3OS0 B4040

SHARE POF XLS

Toque sy :'para finalizar la medicion. See "Finalizar" En la pagina 8

Se ha utilizado un calculo de ajuste 6ptimo.
Comparta el informe.

CSow »

Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones
Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicion ha finalizado.

Para informacion sobre cémo:
o Cambiar la plantilla
« Anfadir una nota
« Afadir una foto
« Cambiar la informacion de usuario
« Guardar un informe
o Compartir un informe en USB

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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ASPECTOS GENERALES DE CORREA

El sistema Easy-Laser® BTA consta de un transmisor laser y un detector. Los soportes magnéticos del laser y el detec-
tor simplifican el montaje del equipo. Este sistema permite alinear poleas no magnéticas, pues las unidades son muy
ligeras y se pueden montar empleando cinta adhesiva de doble cara. Se puede alinear toda clase de polea, sea cual
sea el tipo de correa. Se pueden compensar las poleas de distintos anchos.

Para obtener informacién técnica, See "XT190 BTA" En la pagina 211.

A. Conector
B. Apertura del detector
C. Pila alcalina 1xR6 (AA) 1,5V

Nota: Si no va a utilizar el sistema durante mucho tiempo, extraiga la bateria del transmisor laser.

Flujo de trabajo de Correa

El flujo de trabajo en la parte superior de la pantalla le guiara en la tarea. La vista actual estda marcada en amarillo. El
informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver el informe en su estado actual, toque w'@ en el flujo de

trabajo. La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

Una vez terminada la medicion, toque = ynf para finalizarla.

= 4+ D

La vista Preparar esta activa en elflujo de trabajo.
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Crear una plantilla

1. Toque E y [+]

2. Escriba un nombre nuevo o conserve el predeterminado. La plantilla se guarda en el Administrador de archivos.

See "Plantillas de medicion" En la pagina 12.

Tipos de correa

Correa trapezoidal
Correa plana
Correa dentada

A.
B.
C.
D.

Desalineacion por desviacion colineal y angular

Transmisiones de cadena

La desalineacion puede ser por desviacion colineal o angular. Y también puede ser una combinacion de ambas.

A 2 =
e Ty ———
==t =] —r—

A. Desviacion
B. Angular
C. Desalineacion por desviacion paralela y angular.
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PREPARAR

« Compruebe si hay descentramiento radial en las poleas. Si los ejes estan arqueados, resulta imposible efectuar
una alineacion precisa.

« Compruebe si hay descentramiento axial en las poleas. Si es posible, ajuste con los tornillos de montaje de los
cojinetes.

« Asegurese de que las poleas no tienen restos de grasa ni aceite.

« La distancia desde la correa hasta la cara axial de la polea puede variar entre las dos poleas. See "Anchura de
polea y diametro" En la pagina siguiente.

=/ "7 & <+ 9 -

DETECTOR

AUTO  LEFT | RIGHT

El icono Preparar se activa en el flujo de trabajo.
Tocar para abrir las propiedades de la maquina. (Anchura de polea y tolerancia).

Toque el campo de entrada para introducir la distancia.
Toque para seleccionar el detector.

La unidad de visualizacion reconoce automaticamente donde estan colocadas las unidades.

mmooO w »

Coloque la unidad M a la derecha o a la izquierda.

Montaje de las unidades

Las unidades se montan con imanes en una superficie mecanizada lisa. Los imanes son muy potentes. Intente sua-
vizar el proceso colocando primero solamente un iman en la polea, y después el resto. Este sistema permite alinear
poleas no magnéticas, pues las unidades son muy ligeras y se pueden montar empleando cinta adhesiva de doble
cara.

1. Instale el transmisor Iaser en la maquina fija.
2. Instale el detector en la maquina movil.

3. Asegurese de que todas las superficies magnéticas estén en contacto con la polea.

Nota: Todas las superficies magnéticas deben estar en contacto con el objeto.
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Anchura de polea y diametro

Introduzca la anchura de la polea en el programa.

La distancia desde la correa hasta la cara axial de la polea puede variar entre las dos poleas. Para calcular una posi-
ble desviacion, el sistema necesita los anchos de cara de ambas poleas.

1. Toque + para abrir las propiedades de la maquina.

2. Mida la distancia desde la correa hasta la cara axial de la polea.
3. Introduzca el valor.

Enter Sheave Width
mm
L X]
SHEAVE DIAMETER
500 mm
snalle 7 9
‘i ToLerances
A RPN 4 6
1500
1 3
0
A [ & w@» > NEXT
DETECTOR n B LEFT RIGHT

Polea con diferente anchura sin programa

Si las caras de las poleas tienen distinta anchura, sume o reste la diferencia del valor cero para obtener el valor de ali-
neacion adecuado.

|t =
Té_z I

Poleas con distintas anchuras de cara.

Diametro de polea

Toque g e introduzca el diametro de polea. El diametro aparece en el informe.
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Tolerancia de correay RPM

1. Toque + para abrir las propiedades de la maquina.

2. Introduzca el valor.

B

—

[V TOLERANCE ON
ANGULAR ERROR

0.10°

0.20{ c
~_\

X

Bll SHEAVE WiDTH

SHEAVE DIAMETER
500 mm

—

0.25° - Custom
0.30°
040°
0sa D
—
4 &  jit AooToLERaNcE
DETECTOR AUTO RIGHT

Tolerancia seleccionada.
Toque para seleccionar si desea utilizar una tolerancia o no.
Toque para seleccionar una tolerancia.

©O0w>

Agregue una tolerancia personalizada.

Tabla de tolerancias

Las tolerancias maximas recomendadas por los fabricantes de transmisiones por correa oscilan entre 0,25y 0,50°.
En cualquier caso, las recomendaciones dependen del tipo de correa. Consulte el manual de disefio de la correa
especifica.

<° mm/m mils/pulg
0,1° 1,75
0,2° 3,49
0,3° 5,24
0,4° 6,98
0,5° 8,73
0,6° 10,47
0,7° 12,22
0,8° 13,96
0,9° 15,71
1,00 17,45

RPM

Toque d\ e introduzca las RPM. Aparecera en el informe.
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MEDICION CON UNIDAD DE VISUALIZACION

Asegurese de que la linea del I&ser incida en la apertura del detector. La unidad de visualizacion muestra la des-
alineacion colineal y angular. El transmisor laser parpadea cuando la bateria esta baja. Cambie las baterias y des-
pués contintie con la medicién. EI E190 BTA también se puede utilizar como herramienta independiente. See
"Medicion sin unidad de visualizacion" En la pagina 170.

=/ L . o
I

Y -1 000 A 034k H B oss
-

o ~—

DETECTOR GRID VIEW

El icono Medir se activa en el flujo de trabajo.

Error angular vertical. Para ajustar la tolerancia, See "Tolerancia de correa y RPM" En la pagina precedente.
Error de desviacién y angular horizontal.

Las flechas de ajuste indican cdmo mover la maquina.

Cambio entre la vista de cuadricula y la vista de maquina.

mmOOw >

Valores de las patas.

Vista de cuadricula

Toque [J& para mostrar la vista de cuadricula.

L
0.00 2.6

t
Shim F1 Adjust T C
—
)
2

3D VIEW

A. Lalinea amarilla amplifica la desviacion y el angulo para simplificar el ajuste.
B. Direccidon de ajuste.
C. Cambio a vista 3D.
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Iconos del menu

TOQUE === para abrir el menu.

E" Afadir una nota al informe. See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
ﬁ See "Camara" En la pagina 26.

:' Finalizar la medicion. See "Finalizar" En la pagina 8.

Ajustar
Comience ajustando la polea y después la maquina.

« Corrija la desviacidon moviendo la maquina movil con tornillos separadores axiales, o volviendo a colocar una
de las poleas en su eje.

« Corrija el error angular vertical calzando la maquina mévil.
« Corrija el error angular horizontal ajustando la maquina maovil con tornillos separadores laterales.

Cuando se realiza algun ajuste a la maquina, a menudo repercute en sus otras condiciones de alineacién. Lo cual
puede significar que se tenga que repetir el proceso varias veces.

Nota: Si no va a utilizar el sistema durante mucho tiempo, extraiga la bateria del transmisor laser.
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MEDICION SIN UNIDAD DE VISUALIZACION

El XT190 BTA se puede utilizar como herramienta independiente.

Medir
Para cambiar entre sistema XT y sistema E, consulte Configuracion mas abajo.
1. Pulse @ para encender el detector y ON para encender el transmisor laser.

2. Lealos valores. Se muestran la desviacion, el angulo horizontal y el angulo vertical.
3. Ajuste la maquina; See "Medicion con unidad de visualizacion" En la pagina 168.

Desviacion (mm o pulg.)
Angulo horizontal
Angulo vertical
Configuracion

On/Off

Bateria

mmOO w »

Configuracion

Pulse . para abrir la vista de configuracion. Utilice n para desplazarse hacia arriba y abajo por el menu.

o Pulse [#] para cambiar de posicion en la unidad My S.
« Cambie entre mm y pulgadas con [&].

o Pulse [#] para seleccionar entre sistema XT y sistema E.

Polea con diferente anchura
See "Anchura de polea y diametro" En la pagina 166.
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Alineacién con objetivos

A. Alineacién horizontal

B. Alineacion vertical

A. Polea desalineada

B. Polea alineada; el haz laser desaparece en la ranura del objetivo.

171



CORREA

INFORME DE CORREAS

=M? S B o

E“s“l .mo Company, EnsyLaser AB
Operater:
Mairrement Bolt
A Fib g BT A_2008-10-10 09,27 53
Dutecsor savial Demo
= TBELT REPORT B
vermica. "
Ly ety
0.0 |

Foost Viskses

F2 0.00

W e e e

< B B =

| | SHARE POF XLS  TEMPLATES

ToquEe sy :'para finalizar la medicién. See "Finalizar" En la pagina 8

Valor de angulo. Verde = dentro de la tolerancia.
Valor de desviacion.

Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones
Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicion ha finalizado.

Sow »

Para informacion sobre como:
o Cambiar la plantilla
« Anfadir una nota
« Afadir una foto
« Cambiar la informacion de usuario
« Guardar un informe
« Compartir un informe en USB

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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ASPECTOS GENERALES DE VIBRACION

Easy-Laser® XT280 es una herramienta de control y analisis de vibraciones muy facil de utilizar que permite ver facil-
mente las sefales de vibracion. EI XT280 ejecuta automaticamente funciones de analisis de las vibraciones basan-
dose en la velocidad de funcionamiento de la maquina como ayuda para diagnosticar fallos como el desequilibrio, la
desalineacion o el aflojamiento. El sistema esta disefiado para realizar mediciones de vibraciones en diversos com-
ponentes (p. ej., bombas, motores, ventiladores y cojinetes). La unidad muestra graficos de frecuencia de las vibra-
ciones y permite controlar la gravedad de las mismas y el estado de los cojinetes.

&
@

A. Encendido/Apagado. Se apaga automaticamente si no se utiliza durante 1 minuto. Puede cambiar el ajuste pre-
determinado en la configuracion del dispositivo. Si el XT280 se conecta al programa Vibracion, la desconexién
automatica se inhabilita.

B. Pulse @ para ver el ment Configuracion.

C. Pulse @ para ver el Administrador de activos.

Para obtener informacién sobre datos técnicos: See "XT280 para vibraciones" En la pagina 213.
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Sustitucion de las pilas
El XT280 utiliza dos pilas AA.

1. Quite la tapa protectora (A).
2. Desatornille la tapa de las pilas (B) y cambielas. (Torx T9)

Nota: Si no va a utilizar el sistema durante mucho tiempo, extraiga las pilas.
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CONFIGURACION (SETUP WIZARD)

1. Pulse (=) para abrir el ment Configuracion.

—

2. Desplacese por el menu utilizando los botones de flecha.
3. Pulse ‘ para seleccionar el elemento resaltado.

Los botones de flecha hacia la izquierda y hacia la derecha se pueden utilizar para avanzar y retroceder por los
menus.
ﬁ:hnli.glrr.'ﬂinn
Livie Upsdate

Setup Wizard

Manual Setup
Device settings

Actualizacién en tiempo real

ElI XT280 puede mostrar continuamente lecturas tomadas a intervalos de aproximadamente 1 segundo. Las actua-
lizaciones en tiempo real se pueden utilizar con la pantalla de lecturas basicas, la pantalla de bandas de VA o el
espectro de frecuencias de 100 lineas.

Pulse ‘ para registrar un valor en cualquier momento durante la actualizacién en tiempo real. Se registrara una lec-

tura de resolucion completa (800 lineas).

Nota: Los valores en tiempo real no se muestran en el programa Vibracion.

Asistente de configuracion

Al seleccionar el Asistente de configuracion se abre un cuadro de dialogo en el que se puede introducir la velocidad
de funcionamiento de la maquina y configurar los niveles de alarma ISO automaticamente en funcion del tamafo y el
tipo de maquina que se va a comprobar.

Velocidad de funcionamiento

La primera pantalla del Asistente de configuracion muestra la velocidad de funcionamiento seleccionada en ese
momento, expresada en las unidades seleccionadas previamente (Hz o RPM).

1. Pulse el botén de flecha hacia arriba (para aumentar la velocidad) o el botén de flecha hacia abajo (para redu-
cirla).

2. Pulse ' para confirmar. Se mostraran los ajustes del tipo de maquina.

Run Speed

1500

RPM

Tipo de maquina

La segunda pantalla del Asistente de configuracion permite seleccionar el tipo de maquina (motor o bomba).
« Sise selecciona motor, debera seleccionarse también el tamafo (menos o mas de 300 kW).
« Sise selecciona bomba, debera indicarse si incluye una unidad de accionamiento integrada o externa.

Molor Size Pump Type
Under 300kwW Integrated Drive |

Dver 300KW External Drive

Seleccionar el tipo y el tamafio de la maquina permite configurar los niveles de alarma ISO correspondientes, ade-
mas de especificar el tipo de montaje (rigido o flexible). Como regla basica general, salvo que la maquina esté ator-
nillada a un suelo de hormigén, el montaje se debe considerar flexible. La mayoria de motores y bombas van
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montados sobre algun tipo de armazoén o estructura, por lo que indudablemente debe considerarse que su tipo de
montaje es flexible.

Configuracion manual

Ajustes de velocidad

1. Seleccione las alarmas de velocidad.

2. Defina los niveles de alarma a los que las lecturas de velocidad cambiaran de color. Los niveles normales se
muestran sobre un fondo verde.

3. Pulse la flecha hacia la izquierda para regresar a Configuracion manual.

« Advertencia. El valor predeterminado de las lecturas amarillas esta establecido en 4,5 mm/s. Utilice las flechas
hacia arriba y hacia abajo para cambiar el ajuste.

« Critica. El valor predeterminado de las lecturas rojas esta establecido en 7,10 mm/s. Utilice las flechas hacia
arriba y hacia abajo para cambiar el ajuste.

Ajustes de la alarma BDU

1. Seleccione las alarmas de BDU.

2. Defina los niveles de alarma a los que las lecturas de BDU cambiaran de color. Los niveles normales se mues-
tran sobre un fondo verde.

3. Pulse la flecha hacia la izquierda para regresar a Configuracion manual.

« Advertencia. El valor predeterminado de las lecturas amarillas esta establecido en 50. Utilice las flechas hacia
arriba y hacia abajo para cambiar el ajuste.

« Critica. El valor predeterminado de las lecturas rojas esta establecido en 100. Utilice las flechas hacia arriba y
hacia abajo para cambiar el ajuste.

Estos niveles son los habituales para cojinetes de maquinas de tamafio medio que funcionan a velocidades com-
prendidas entre 1000 y 3000 RPM. Los cojinetes de mayor tamafio o las velocidades de funcionamiento mas altas
pueden requerir umbrales BDU mayores para poder identificar cojinetes desgastados o defectuosos.

BOU Alarms
Warning
Critical

Velocidad de funcionamiento
1. Seleccione Velocidad de funcionamiento.
2. Seleccione una velocidad de funcionamiento utilizando los botones de flecha arriba y abajo.

3. Pulse la flecha hacia la izquierda para regresar a Configuracion manual.

Configuracion del dispositivo

Utilice el botén de flecha hacia abajo para ver todos los ajustes del dispositivo. Pulse ‘ para seleccionar un ajuste.
Pulse la flecha hacia la izquierda para volver al menu anterior.

Tiempo para apagado automatico

Desde 1 minuto hasta 60 minutos. Si el XT280 esta conectado al programa Vibracién, no se apagara.

Brillo

« Modo. Seleccione Estandar o Alto
« Nivel. Establecer en cualquier punto entre 1 (brillo mas bajo) y 10 (brillo mas alto).
« Tiempo para atenuacidn automatica. Establezca el tiempo utilizando las flechas hacia arriba y hacia abajo.

Idioma
Solo esta disponible Inglés.
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Restablecer valores de fabrica

Seleccione esta opcion para volver a los ajustes predeterminados. Seleccione esta opcidn para volver a los ajustes
predeterminados de sistema métrico o imperial.

Modo grafico

Configure esta opcidn para mostrar el espectro de frecuencias como un Grafico lineal o un Grafico de barras.

Esquema de colores
Se configura como estandar (a todo color) o monocromo, p. €j., para poder ver mejor con luz solar directa.

Debe reiniciar la unidad XT280 para que el cambio del esquema de colores tenga efecto.

Fecha y hora

Se puede ajustar con los botones de flecha arriba, abajo, izquierda y derecha.

Unidades

« Velocidad. Seleccione mm/s o pulgadas/s.

« Velocidad de funcionamiento. Seleccione hercios (Hz), revoluciones por minuto (RPM) o ciclos por minuto
(CPM).

« Tipo de velocidad. Seleccione RMS o Pico.
« Desplazamiento. Seleccione Pico (Pk) o Pico a pico (Pk-Pk).

Informacion

Numero de version, nimero de serie e ID Mac.
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MEDICION CON UNIDAD DE VISUALIZACION

1. Pulse @ para encender el XT280.
2. Establezca las configuraciones correspondientes en los menus del XT280. See "Configuracion (Setup wizard)"
En la pagina 175.

3. Coloque el XT280 en una parte rigida de la maquina, lo mas cerca posible del punto de medicion deseado (p.
ej., bloque de cojinetes) utilizando el soporte magnético.

4. Toque \ para conectarlo con un dispositivo XT280.

5. Toque . para registrar valores. En el XT280 o en la unidad de visualizacion. Los valores tardan de 3 a 5

segundos en registrarse.

=H"? N 9 om

A TAP @ TO REGISTER VALUE
sEaNgEsaaIBRY -G || Hisoft IR epul | s 2 3  RPM
(a) {mm/s) (mmis) {mmis) {mmJs)
0034 1 0035 B 3 0.0 0.0 00 1500 W
Last reading ISO|_ 29036 05 2 0.3 0.0 00 1500 W
(mm/s)

\ 70.036 0.0 3 0.0 0.0 0.0 1500 WV
0 = 0 # vertical reading
4 0034 00 i 0.0 0.0 00 1500 A\

7 =

D

= @

Aqui se muestran las ultimas lecturas.

Para obtener informacion sobre estos valores, See "Resultado” En la pagina 181.
Puede afadir notas a los puntos de medicion.
Toque para seleccionar un dispositivo XT280.

OO0 w>

Flujo de trabajo de vibracion

El flujo de trabajo en la parte superior de la pantalla le guiara en la tarea. La vista actual estd marcada en amarillo. El
informe se rellena constantemente durante la sesién. Para ver el informe en su estado actual, toque % en el flujo de

trabajo. La medicion se guarda automaticamente durante todo el flujo de trabajo.

Una vez terminada la medicion, toque sy :’ para finalizarla.

Anadir una nota
Las notas también aparecen en el informe.

o Seleccione sy — & si quiere afiadir una nota para toda la medicion.

« Toque en un valory después — # para afadir una nota para el valor seleccionado.
P
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INFORME DE VIBRACION

A s

| S—— ® Compmey Easy-Laser AB
Pl ame: Vie_2918.03-11 732437
Detector sonas 134093
Vibeation report
[ G BOU i50 3 £ x RPM Time
, | 603g 3 GDmws  DOmms | O0mmws  OO0mws 1500 ATV ZNLEOT
Comments
,  00Mg |z | OSmmh  D3mms | 00mmh | 00mms | 150 AP0 P24
Comments:
y 003g 3  O0mms  DOmms | 00mmh  DOmms | 1500 CATNI0I8 PRI
Comments: vertical readng
00Mg |2  O0mmws  OOmms | OOmms  OOmms 150 CANMR018 232240
Comments:

B

———

N

<'m R

SHARE PDF XLS

A. ToquE sy :'para finalizar la medicién. See "Finalizar" En la pagina 8

B. Los comentarios se incluyen en el informe.
C. Guardar como archivo Pdf o Excel. Los archivos se guardan en el Administrador de archivos. Las funciones
Compartir y Guardar como archivo Pdf o Excel estan disponibles una vez que la medicién ha finalizado.

Para informacién sobre como:
« Afadiruna nota
« Afadir una foto
« Cambiar la informacion de usuario
« Guardar un informe
« Compartir un informe en USB

See " Aspectos generales de Informe" En la pagina 14.
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MEDICION SIN UNIDAD DE VISUALIZACION

El XT280 se puede utilizar como herramienta independiente.

Medir

1. Pulse W\E\) para encender el XT280.

2. Establezca las configuraciones correspondientes en los menus del XT280. See "Configuracion (Setup wizard)
En la pagina 175.

3. Coloque el XT280 en una parte rigida de la maquina, lo mas cerca posible del punto de medicion deseado (p.
ej., bloque de cojinetes) utilizando el soporte magnético.

4. Pulse ‘ para registrar un valor. Los valores tardan de 3 a 5 segundos en registrarse.

Para obtener mas informacion See "Resultado” En la pagina opuesta.
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RESULTADO

0.473 b

25 0.4
BOUC . @

Se muestran tres valores. Los valores de Velocidad y BDU se han codificado por color para indicar su estado de
alarma.

« Velocidad. RMS o Pico (se muestran en mm/segundo o pulgadas/s)
« Ruido del cojinete en BDU (unidades de dafio en el cojinete)
« Total g (aceleracion)

See "Analisis de vibraciones" En la pagina 183.

Valor RMS

El valor ISO (en mm/s o pulg./s) es la RMS (media) de la velocidad de vibracion en la banda de frecuencia de 10 Hz
(600 RPM) a 1 kHz (60 000 RPM) o de 2 Hz (120 RPM) a 1 kHz (60 000 RPM), tal y como especifica la norma ISO. El
XT280 selecciona automaticamente la banda de frecuencia correcta en funcion de la velocidad de funcionamiento. El
fondo esta codificado por colores de acuerdo con el grafico de niveles de velocidad de vibracion de la ISO 10816-1
(véase a continuacién). El fondo codificado por colores indica el estado de la maquina segun el tamafo y el tipo de
maquina seleccionados. See "Configuracion (Setup wizard)" En la pagina 175.

STRITEYY

~
o
o
2
0Z1L < 4 TH 000L-Z
009 < 4 ZH 000101

- 14 006

wds
wds

on 003
mevs 1ms | inchis rms
rigid flexible rigd fiexible rigid flexible rigid flexible Foundation

pumps > 15 kw medium sized machines Large machines
radial, axial, mixed fiow 15 kW < P < 300 kW 300 kW < P < 50 MW

e

Machine Type

motors ‘mators
160 mm < H < 315 mm 3NS5 mm < H
Group 4 | Group 3 Group 2 Group 1 Group

m New machine condition Short-term operation allowable

B Uniimited long:term operation liowable I8 Vibration causes damage

ISO 10816-1:1995. Vibracion mecanica: evaluacion de las vibraciones de la maquina mediante mediciones tomadas en partes no gira-
torias.
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Ruido del cojinete (BDU)

Ruido del cojinete (vibracidon de alta frecuencia) en unidades de dafio en el cojinete (BDU), donde 100 BDU corres-
ponde a una vibracion de 1 g RMS (media) medida por encima de 1 kHz. Es una medida del grado de desgaste de
los cojinetes del equipo que se estd comprobando. Cuanto mas alto es el nimero, mayor es el desgaste del cojinete.

Normalmente se considera que 1 g de vibracion de alta frecuencia (100 BDU) corresponde a un nivel relativamente
alto de ruido de los cojinetes y, por lo tanto, se puede considerar indicativo de que hay un cojinete dafiado. Dicho de
otro modo, puede resultar util considerar la cifra de ruido del cojinete como un equivalente aproximado del «por-
centaje» de desgaste del cojinete.

De forma predeterminada, el ruido del cojinete se muestra en

« Fondo rojo si es superiora 100 BDU
« Fondo ambar si se encuentra entre 50 y 100 BDU
« Fondo verde si es inferior a 50 BDU.

Los niveles de alarma de BDU se pueden cambiar. See "Configuracién (Setup wizard)" En la pagina 175.

Aceleracion total (g)

Es el valor RMS (media) de la aceleracion total de las vibraciones medida por el aparato en todo su rango de fre-
cuencias (2 Hz a 10 kHz). Esta lectura se muestra en unidades de g (constante gravitacional de la Tierra, donde 1 g =
9,81 m/s2).

RMS de desplazamiento

Si se pulsan los botones de flecha a la izquierda (<) o a la derecha (>) cuando la pantalla de lectura esta activa, se
mostrara la RMS de desplazamiento (en um o mils) sobre un fondo azul. Si se vuelve a pulsar cualquiera de los boto-
nes de flecha, se volvera a mostrar el valor ISO (mm/s o pulg./s).
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ANALISIS DE VIBRACIONES

Pulse la flecha hacia abajo para ver las lecturas de velocidad de las vibraciones (mm/s o pulgadas/s), o el des-
plazamiento (um o mils) si lo ha seleccionado, desglosadas en 3 bandas.

En la pantalla se mostrara el nivel de vibraciones en intervalos de frecuencia basados en multiplos (1X, 2Xy 3X) de
la velocidad de funcionamiento especificada de la maquina, tal como se muestra bajo los 3 graficos de barras.

Para realizar un analisis de vibraciones es importante introducir correctamente la velocidad de funcionamiento de la
magquina. Para ello, se puede utilizar el Asistente de configuracion. See "Configuracién (Setup wizard)" En la pagina
175.

Los intervalos de frecuencias de las bandas de VA se basan en los siguientes multiplos de la velocidad de fun-
cionamiento:

1X = Desequilibrio

El nivel de vibraciones en la banda de frecuencias basada en la velocidad de funcionamiento normalmente indica
como esta equilibrada la maquina. Unas altas vibraciones a la velocidad de funcionamiento normalmente es indi-
cativo de que la maquina esta desequilibrada. No obstante, incluso las maquinas que estan muy bien equilibradas
normalmente presentan alguna vibracion a la velocidad de funcionamiento, si bien lo ideal es que esta cifra sea bas-
tante baja (p. ej., menor que 2 mm/s en el caso de una maquina de tamafio medio).

2X = Desalineacion

Un alto nivel de vibraciones en la banda de frecuencia correspondiente al doble de la velocidad de funcionamiento
es una posible indicacién de desalineacion. Esto se debe al hecho de que la desalineacién del eje puede generar un
pico doble en la forma de onda debido a la existencia de dos centros de gravedad diferentes (uno de cada eje).
Dicho de otro modo: el acelerémetro capta un pico cuando pasa cada uno de los centros de gravedad y, por lo tanto,
habra dos picos positivos y dos negativos con cada revolucién del eje. Esto generalmente da lugar a una sefial de
vibracion al doble de la velocidad de funcionamiento de la maquina.

3X = Aflojamiento:

Un alto nivel de vibraciones en la banda de frecuencia correspondiente a 3 veces la velocidad de funcionamiento es
una posible indicacion de que puede haber algin componente suelto (p. ej., pernos de montaje, bases, etc.), ya que
no es habitual ver vibraciones de tercer orden en una maquina, salvo que se haya producido algun tipo de aflo-
jamiento estructural que se "active" con la vibracion de la maquina.
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ESPECTRO DE FRECUENCIAS

Pulse de nuevo el botdn de flecha hacia abajo para mostrar los niveles de vibraciones como un espectro de fre-
cuencias en el intervalo de 0 a 1 kHz. La altura de los picos indica la RMS del nivel de vibraciones (en mm/s o en pul-
gadas/s) en cada punto de frecuencia del espectro. Las lecturas que aparecen a la derecha de la pantalla muestran
la frecuencia (en Hz o CPM) y la RMS del nivel de vibraciones (en mm/s o pulgada/s) en la posicion del cursor (linea
de puntos roja). La posicion del cursor se puede mover con los botones de flecha hacia la izquierda (<) y la derecha

>).

800 Line

1450
RPM

b LL I:Ill'lrlzj

Al pulsar el botén de flecha hacia abajo se aumenta la resolucion del eje de frecuencia de 100 lineas (p. €j., reso-
lucion de 10 Hz 0 600 RPM) a 800 lineas (p. ej., resolucion de 1,25 Hz o 75 RPM). Si se aumenta la resolucién, se
amplia el espectro de frecuencias. Para poder ver el espectro completo a mayor resolucion es necesario utilizar los
botones de flecha hacia la izquierda y la derecha para desplazarse por la pantalla.
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ADMINISTRACION DE ARCHIVOS

1. Pulse @ para abrir el Administrador de activos; se mostrara el menu de maquinas (cuatro maquinas).

2. Desplacese por la lista con los botones de flecha arriba y abajo.
3. Pulse ‘ para seleccionar una maquina. Aparecera una lista de puntos de medicion para esa maquina.

Punto de medicion
Cada maquina puede tener hasta 10 puntos de vibracion.
1. Desplacese por la lista de puntos de medicidon con los botones de flecha arriba y abajo.
2. Pulse ‘ para seleccionar un punto de vibracién. Se mostraran las distintas opciones de cada punto de vibra-
cion.
« Take Reading (Tomar lectura): realiza una nueva lectura y la guarda en este punto de vibracion.
« Run Speed (Velocidad de funcionamiento): define la velocidad de funcionamiento
« Save Reading (Guardar lectura): guarda la lectura tomada previamente en este punto de vibracion.
« Load Reading (Cargar lectura): carga una lectura guardada (p. ej., para volver a consultarla).

185



186



TRANSMISORES LASER

TRANSMISOR LASER D22

Cabezal giratorio con prisma angular.

Tornillo de nivelacion.

Mesa de nivelacion

oo we>

Para montar el D22 en un tripode, hay que quitar primero la palanca de liberacion.

Tornillos de nivelacion

Los tornillos de nivelacion de la mesa de nivelacion del transmisor laser deben ajustarse cuidadosamente y con arre-
glo a las instrucciones.

Alineacion aproximada (a ojo) de la diana (detector)
Compruebe la posicion del tornillo de ajuste preciso. Debe estar en su posicién nominal, es decir, unos 2,5 mm.

1. Afloje el tornillo de bloqueo.
2. Ajuste con el tornillo de ajuste aproximado a la posicion deseada.
3. Apriete el tornillo de bloqueo.
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Ajuste preciso (digital) del detector y valores de lectura

1. Compruebe que el tornillo de bloqueo esté apretado.
2. Ajuste con el tornillo de ajuste preciso al valor deseado.

1. Ajuste preciso

2. Ajuste aproximado

3. Bloqueo

4. Posicion maxima
Cinta de seguridad

Utilice la cinta de seguridad (n.° art. 12-0915) para evitar que el equipo caiga y produzca lesiones. Compruebe con
regularidad que la cinta no esta dafada ni desgastada. Si ha sufrido una caida grave, sustitiyala. No sujete a la cinta
de seguridad nada que pese mas que el D22. Coloque la linea por encima del laser.

/B
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Calibracion del D22

« See "Nivelar D22 horizontalmente" En la pagina opuesta
« See "Nivelar D22 verticalmente" En la pagina 191

Datos técnicos de D22

« See "Datos técnicos de D22" En la pagina 203
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NIVELAR D22 HORIZONTALMENTE

Calibre los niveles de burbuja horizontales

Los niveles de burbuja del transmisor laser D22 se pueden calibrar. Estos niveles vienen calibrados de fabrica, pero
puede ser necesario repetir la operacion antes de cada uso. La escala de los niveles de burbuja es de 0,02 mm/m [4
segundos de arco]. Al calibrar los niveles de burbuja y utilizarlos para nivelar el transmisor laser podra conseguir un
nivelado absoluto del plano del laser, de aproximadamente 0,01 mm/m [2 segundos de arco].

Nivelacion
1. Coloque el transmisor laser D22 sobre una superficie plana y estable.
2. Nivele el transmisor laser con ayuda de los niveles de burbuja. Utilice los tornillos de nivelacion

|

s }—

Nivele eltransmisor laser

Ajustar a cero

3. Coloque el detector a una distancia de 5-10 metros. Asegurese de que el haz laser incide en el objetivo del
detector.

4. Toque )29 para abrir el programa Valores.

5. Toque O para ajustar a cero.

5-10 m entre el laser y el detector

Giro y nivelacion
6. Gire el D22 180°y dirija el haz laser al detector.
7. Nivele el transmisor laser con ayuda de los niveles de burbuja. Utilice los tornillos de nivelacion

Gire el transmisor laser 180° y nivélelo.

Ajuste del valor

8. Toque yz para dividir el valor entre dos.

9. Ajuste el valor V a 0,00 con el tornillo de nivelacion.
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Divida el valor por dos y ajuste a 0,00 con este tornillo de nivelacion.

Calibracion del nivel de burbuja

10. Calibre el nivel de burbuja con una llave hexagonal.
11. Repita los pasos 6—9 para comprobar que esta bien calibrado.

=

Calibre el nivel de burbuja con este tornillo.

Calibracion del segundo nivel de burbuja

12. Gire el D22 90°y oriente el haz laser hacia el detector.
13. Repita los pasos 4-12.

-

Ajuste el segundo nivel de burbuja.

See "Nivelar D22 verticalmente" En la pagina opuesta

See "Datos técnicos de D22" En la pagina 203
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NIVELAR D22 VERTICALMENTE

Antes de calibrar el nivel de burbuja vertical es preciso calibrar ambos niveles de burbuja horizontales.

Nivelacioén horizontal

1. Coloque el transmisor laser D22 sobre una superficie plana, limpia y estable.
2. Nivele el transmisor laser con ayuda del nivel de burbuja. Utilice los tornillos de nivelacion

Q

Nivele el transmisor laser.

Alineacion aproximada

3. Seleccione !\ )00 para abrir el programa Valores.

Coloque el detector en la posicidon A y muévalo hasta que el haz laser incida en el centro.
Marque la posicion en el detector.
Ponga el detector en la posicién B y muévalo hasta que el haz laser incida en el centro.

No ook

Marque la posicién en el detector.

L d

-
-
>

Debe haber 1 m como minimo entre la posicion A y la posicion B.

{1

Poner a ceroy leer el valor

8. Vuelva a colocar el detector en la posicion A.
9. Seleccione O para ajustar a cero.

10. Mueva el detector a la posicion B. Lea y anote el valor vertical.

a1 a1
B,
L

]

®

Ajuste a cero en la posicion A. Lea el valor en la posicion B.
Montar el D22 verticalmente

11. Monte el D22 verticalmente con el pasador (01-0139) o una placa (01-0874).
12. Haga una alineacién aproximada del detector en la posicion B (+0,1 mm).
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L
0. BE

Mbntelo verticalmente y haga una alineacién aproximada en la posicion B.

Poner a ceroy ajustar

13.
14.

15.
16.
17.

Vuelva a colocar el detector en la posicién A.
Seleccione O para ajustar a cero.

Mueva el detector a la posicion B.
Ajuste hasta que tenga el mismo valor que en el paso 10. Utilice el tornillo de nivelacion.
Repita los pasos 13-16 hasta que aparezca 0 en la posicion Ay el valor correcto en la posicion B.

i
o]

Ajuste a cero en la posicion A. Lea el valor en la posicion B.

Calibracion del nivel de burbuja

18.
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DATOS TECNICOS

UNIDAD DE VISUALIZACION XT11

N.°de art. 12-0961

Camara IR (opcional)
Camara de 13 Mp
Luz LED

Cargador
USBA
Conector HDMI
USBB

TOGmMmmOOm»

Unidad de visualizacion

Tipo de pantalla/tamano

Tipo de bateria

Autonomia

Conexiones

Comunicacion

Camara, con lampara de diodos
Camara IR (opcional)
Funciones de ayuda

Clase de proteccion
Temperatura de funcionamiento
Temperatura de almacenamiento
Humedad relativa

Pantalla OLED

Material de la carcasa
Dimensiones

Peso

ID FCC

IC

Puntos de fijacion para correa de hombro (x4)

Pantalla en color SVGA de 8”, LED de retroiluminacion, multitactil
De tipo Li-lon, recargable de alta potencia
Hasta 16 h de forma continua

USB A, USB B, cargador, AV

Tecnologia inalambrica

13 Mp

FLIR LEPTON® Long Wave Infrared
Manual integrado

IP66y67

-10-50 °C

-20-50 °C

10-95 %

96x96 pixeles

PC/ABS + TPE

AnxAIxP: 274x190x44 mm

1450 g

ID FCC: 2AFDI-ITCNFA324
9049A-ITCNFA324
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DATOS TECNICOS XT40

N.°de art. 12-0943
N.°de art. 12-0944

Las unidades de medicién XT40 tienen PSD grande de 30 mm y pantallas OLED que muestran el angulo de las uni-

dades.

Tipo de detector
Comunicacién

Tipo de bateria

Autonomia

Resolucion

Errores de medicion
Rango de medicion

Tipo de laser

Longitud de onda del laser
Clase del laser

Potencia del laser
Inclinémetro electronico
Clase de proteccion
Temperatura de funcionamiento
Temperatura de almacenamiento
Humedad relativa

Pantalla OLED

Material de la carcasa
Dimensiones

Peso

ID FCC

IC

Clasificacion del laser

TruePSD 30 mm

Tecnologia inalambrica

De tipo Li-lon, recargable de alta potencia [3,7 V, 7,4 Wh, 2000 mAh]
Hasta 24 h de forma continua
0,001 mm

<1 %

Hasta 10 m

Laser de diodo

630—680 nm

Seguridad de clase 2

<0,9 mW

0,1° de resolucion

IP66y67

-10-50 °C

-20-50 °C

10-95 %

128x64 pixeles

Aluminio anodizado + PC/ABS + TPE
AnxAIXxP: 76x76,7x39,3 mm
245¢g

ID FCC: QOQBGM111
5123A-BGM111

La unidad XT40 esta clasificada como laser de clase 2; para obtener mas informacién, See "Precauciones de segu-

ridad" En la pagina 216

Estos productos son seguros en condiciones de funcionamiento normales y no son perjudiciales para los ojos siem-
pre se utilicen y mantengan de conformidad con este Manual del usuario.

Potencia media

Duracién de pulso

Energia de pulso

Longitud de onda

Divergencia de haz

Frecuencia de repeticion de pulso
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Max. 0,6 mW

4-6 us

Max. 8 nJ

630-680 nm

1,5 mrad x 200 mrad
75-120 kHz



A. Hazlaser en unidad M
B. Hazlaserenunidad S

Etiquetas con precauciones de seguridad del laser
Etiqueta en la parte trasera de la XT40:

EASY-LASER®

Part No.
Serial No.

Manufactured

Easy-Laser AB

Alfagatan 6, 431 49 Méindal,
Calibration due:

Complies with:
21 CFR 1040.10 and 1040.11

CAUTION

LASER RADIATION
DO NOT STARE INTO BEAM
CLASS 2 LASER PRODUCT

AVERAGE POWER < 0.6 mW. PULSE ENERGY < B n.
PULSE DURATION 4-6 yis. WAVELENGTH 630-580 nim.

Etiqueta en la parte delantera de la XT40:

DATOS TECNICOS

195



DATOS TECNICOS

DATOS TECNICOS DE XT50

XT50 es un producto de Iaser intrinsecamente seguro; lea las instrucciones de seguridad. See "XT550 para ejes" En
la pagina 205.

N.°de art. 12-1027
N.°de art. 12-1028

Carga de la XT50

Cargue las unidades de medicion enchufando el adaptador de alimentacion correspondiente de las unidades de
medicién. La carga completa de la bateria tarda aprox. 2 horas.

Nota: Nunca cargue la unidad en una zona intrinsecamente segura y utilice unicamente el cargador de Easy-

Laser incluido.

Tipo de detector 1 eje TruePSD de 20 x 20 mm
Comunicacion Tecnologia inalambrica

Tipo de bateria De tipo Li-lon, recargable de alta potencia
Autonomia Hasta 20 h de forma continua
Resolucion 0,001 mm

Errores de medicion <1 %

Rango de medicion Hasta 20 m

Tipo de laser Laser de diodo

Longitud de onda del laser 635-670 nm

Clase del laser Seguridad de clase 2

Potencia del laser <1 mwW

Inclinémetro electronico 0,1° de resolucion

Clase de proteccion IP66y67

Temperatura de funcionamiento -10-50 °C

Temperatura de almacenamiento  -20-50 °C

Humedad relativa 10-95 %

Pantalla OLED 128x64 pixeles

Material de la carcasa Aluminio anodizado + PC/ABS + TPE
Dimensiones A xHXxF:76x76,5x50,9 mm

Peso 316 g

Clasificacion Ex &x 12 GExibopis IIC T4 Gb
Temperatura ambiente -10°C<Ta<+50°C

Certificacion Ex Presafe 17 ATEX 10552X, IECEx PRE 17.0049X
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Clasificacion del laser

Potencia media

Max. 0,6 mW
Duracién de pulso 10-17 us
Energia de pulso Max. 20 nJ
Longitud de onda 630-680 nm
Divergencia de haz <1,5 mrad

Frecuencia de repeticion de pulso  32-47 kHz

A. Hazlaser en unidad M
B. Hazlaser en unidad S

Etiquetas con precauciones de seguridad del laser

i}

ads,

l[l

WARNING! DO NOT CHARGE IN POTENTIALLY EXPLOSIVE ENVIRONMENT
Complies with:
21 CFR 1040.10 and 1040.11 except for deviations
;l.gsﬁwzl ;?‘ L:Ec;r‘1 Notice No. 50, dated June 24, 2007. Easy-Laser AB
5 1126 Alfagatan B, 431 49 Méindal, Sweden. www.easylaser.com
ExibopislICT4 Gb -10°C <Ta < +50°C Part N
Presafe 17 ATEX 10552X, IECEx PRE 17.0049X e
Gontains: FCC ID: Q0QBGM111, IC: 5123A-BGM111 Serial No.
Li-lon batlery 3.7V 2Ah 7.4Wh

CAUTION me— —

Calibration due:
LASER RADIATION on due IP66/67
DO NOT STARE INTO BEAM >
CLASS 2 LASER PRODUCT

AVERAGE POWER < 0.6 mW. PULSE ENERGY < 20 nJ.
PULSE DURATION 10-17 ps. WAVELENGTH 630-680 nm.

Ce

0470

DATOS TECNICOS
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DATOS TECNICOS

DATOS TECNICOS DE XT60

N.°de art. 12-1028
N.°de art. 12-1029

Las unidades de medicién XT60 tienen PSD grande de 20 x 20 mm y pantallas OLED que muestran el angulo de las

unidades.

Tipo de detector
Comunicacién

Tipo de bateria

Autonomia

Resolucion

Errores de medicion
Rango de medicion

Tipo de laser

Longitud de onda del laser
Clase del laser

Potencia del laser
Inclinémetro electronico
Clase de proteccion
Temperatura de funcionamiento
Temperatura de almacenamiento
Humedad relativa

Pantalla OLED

Material de la carcasa
Dimensiones

Peso

ID FCC

IC

Clasificacion del laser

1 eje TruePSD de 20 x 20 mm
Tecnologia inalambrica

De tipo Li-lon, recargable de alta potencia [3,7 V, 7,4 Wh, 2000 mAh]
Hasta 24 h de forma continua
0,001 mm

<1 %

Hasta 20 m

Laser de diodo

630—680 nm

Seguridad de clase 2

<1 mW

0,1° de resolucion

IP66y67

-10-50 °C

-20-50 °C

10-95 %

128x64 pixeles

Aluminio anodizado + PC/ABS + TPE
AXHXP: 76x76,4x45,9 mm
2729

QOQBGM111
5123A-BGM111

La unidad XT60 esta clasificada como laser de clase 2; para obtener mas informacién, See "Precauciones de segu-

ridad" En la pagina 216.

Estos productos son seguros en condiciones de funcionamiento normales y no son perjudiciales para los ojos siem-
pre se utilicen y mantengan de conformidad con este Manual del usuario.
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Potencia media Max. 0,6 mW
Duracion de pulso 10-17 ps
Energia de pulso Max. 20 nJ
Longitud de onda 630—680 nm
Divergencia de haz <1,5 mrad

Frecuencia de repeticion de pulso  32-47 kHz

A. Hazlaser en unidad M
B. Hazlaser en unidad S

Etiquetas con precauciones de seguridad del laser

Etiqueta en la parte trasera de la XT60:

EAsY-LASER’

Part No.
Serial No.
Manufactured

Easy-Laser AB

Alfagatan 6, 431 49 Malndal, Sweden. www.eas om
Calibration due: ")EB’(G

\;._ v
Complies with:

nd 1040.11 except for deviations
Notice No. 50, dated June 24, 2007,

BGi BGM
Battery Li-lon: 3 4Wh

CAUTION
LASER RADIATION
DO NOT STARE INTO BEAM

CLASS 2 LASER PRODUCT
AVERAGE POWER < 0.6 mW. PULSE ENERGY < 20 .
PULSE DURATION 10-17 ps. WAVELENGTH £:30-680 nm.

Etiqueta en la parte delantera de la XT60:

DATOS TECNICOS
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DATOS TECNICOS

DATOS TECNICOS DE XT70

N.°de art. 12-1045
N.°de art. 12-1046

Las unidades de medicién XT70 tienen un laser de tipo punto y superficies PSD cuadradas de dos ejes. Tienen PSD
de 20 x 20 mm y pantallas OLED que muestran el angulo de las unidades.

Tipo de detector
Comunicacién

Tipo de bateria

Autonomia

Resolucion

Errores de medicién
Rango de medicion

Tipo de laser

Longitud de onda del laser
Clase del Iaser

Potencia del laser
Inclindmetro electronico
Clase de proteccion
Temperatura de funcionamiento
Temperatura de almacenamiento
Humedad relativa

Pantalla OLED

Material de la carcasa
Dimensiones

Peso

ID FCC

IC

Clasificacion del laser

2 eje TruePSD de 20 x 20 mm
Tecnologia inaldmbrica

De tipo Li-lon, recargable de alta potencia [3,7 V, 7,4 Wh, 2000 mAh]
Hasta 24 h de forma continua
0,001 mm

<1 %

Hasta 20 m

Laser de diodo

630—680 nm

Seguridad de clase 2

<1 mW

0,1° de resolucién

IP66y67

-10-50 °C

-20-50 °C

10-95 %

128x64 pixeles

Aluminio anodizado + PC/ABS + TPE
AxHXP: 76x76,4x45,9 mm
2729

QOQBGM111
5123A-BGM111

La unidad XT70 esta clasificada como Iaser de clase 2; para obtener mas informacion, See "Precauciones de segu-

ridad" En la pagina 216

Estos productos son seguros en condiciones de funcionamiento normales y no son perjudiciales para los ojos siem-
pre se utilicen y mantengan de conformidad con este Manual del usuario.

Potencia media
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Duracién de pulso 10-17 us
Energia de pulso Max. 20 nJ
Longitud de onda 630-680 nm
Divergencia de haz <1,5 mrad

Frecuencia de repeticion de pulso  32-47 kHz

A. Hazlaseren unidad M
B. Hazlaserenunidad S

Etiquetas con precauciones de seguridad del laser

Etiqueta en la parte trasera de XT70:

EAsY-LASER’

Part No.
Serial No.
Manufactured

Easy-Laser AB
MAlfagatan 6, 431 49 Maindal, Sweden. www.easylaser.com

Calibration due: IP66/67

Complies with:

pursuant to Laser Notice No. 50, dated June 24, 2007, C €
IEC 608

CAUTIO
LASER RADIATION
DO NOT STARE INTO BEAM
CLASS 2 LASER PRODUCT

ANERAGE POWER < 0.6 mW. PULSE ENERGY < 20 nl.
PULSE DURATION 10-17 ps. WAVELENGTH 630-650 nm.

Etiqueta en la parte delantera de XT70:

DATOS TECNICOS
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DATOS TECNICOS

DATOS TECNICOS DE D22

N.°de art. 12-0022

El transmisor laser D22 se puede utilizar para medir la planitud, la rectitud, la perpendicularidad y el paralelismo. El
haz laser puede efectuar un barrido de 360° con una distancia de medicién de hasta 40 metros de radio. El haz se
puede desviar 90° con respecto al barrido, con una precision de 0,01 mm/m [2 segundos de arco].

Tornillo de nivelacion.

Mesa de nivelacion

oo w?>

Cabezal giratorio con prisma angular.

Para montar el D22 en un tripode, hay que quitar primero la palanca de liberacion.

Nota: Los tornillos de inclinacion de la tabla de nivelacién deben manejarse con cuidado y de acuerdo con

las instrucciones.

Tipo de laser

Longitud de onda del laser
Clase de seguridad del laser
Potencia

Diametro del haz

Rango de medicion

Tipo de bateria

Temperatura de funcionamiento
Autonomia/bateria

Rango de nivelacion

3 x escala de niveles de burbuja

Perpendicularidad entre los haces
laser

Planitud del barrido

Giro de precision

Escala de los 2 niveles de burbuja
para rotacion

Materiales de la carcasa
Dimensiones

Peso

Temperatura de funcionamiento
Altitud

Laser de diodo

630-680 nm, luz roja visible
Clase 2

<1mwW

6 mm en la abertura

Radio de 40 metros

1xR14 (C) 1,5V, reemplazable por el usuario. Se recomiendan baterias alca-
linas profesionales.

0-50 °C

Aprox. 24 horas

+ 30 mm/m [+ 1,7°]
0,02 mm/m

0,01 mm/m [2 s de arco]

0,02 mm/m
0,1 mm/m [20 s de arco]

5 mm/m

Aluminio
AxHxF:139x 169 x 139 mm
2650 g

0-50 °C

0-2000 m

Disefiado para uso en exteriores (grado de contaminacion 4)
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DATOS TECNICOS

XT440 SHAFT

Con el XT440 podra llevar a cabo lo siguiente:
« Alinear la maquina
« Comprobar si hay patas cojas
« Documentary compartir los resultados

Sistema Easy-Laser® XT440 Shaft con unidad de visualizacion XT11, n.° art. 12-0967

Contenido de un sistema completo

Unidad de visualizacion XT11

Unidad de medicion XT40-M

Unidad de medicion XT40-S

Soportes de eje con cadenas y varillas
Varillas de 60 mm

Cinta métrica, 3 m

Juego de llaves hexagonales
Cargador (100-240 V CA)

Cable CC de carga bifurcado
Adaptador CC a USB, para carga
Correa de hombro para unidad de visualizacion
Manual de consulta rapida

Pafio de limpieza de las lentes
Memoria USB con manuales

Carpeta de documentacion

Maletin de tamafio medio
Peso: 7,2 kg, Dimensiones AnxAIxP: 460x350x175 mm

JENE NG UK U U NPUIE G UL (UL W U U U U SR G TS N G I

N

Personalice su XT11
(Tenga en cuenta que no podra actualizar estas opciones):

N.°art. 12-0968 Céamara IR afadida a XT11
N.°art. 12-0985 Céamara retirada de XT11
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DATOS TECNICOS

XT550 PARA EJES

La unidad XT550 es un sistema intrinsecamente seguro de alineacion de ejes mediante laser; lea las instrucciones
de seguridad a continuacion.

El XT550 le permitira hacer lo siguiente:

« Alinear la maquina

« Comprobar el alabeo de la bancada

« Comprobar el juego de los rodamientos
« Comprobar si hay patas cojas

« Documentary compartir los resultados

El sistema Easy-Laser® XT550 para ejes (12-1031) incluye:
Unidad de medicion XT50-M

Unidad de medicion XT50-S

Soportes de eje con cadenas y varillas

Varillas de 60 mm

Varillas de 120 mm

Cadenas de extension de 900 mm

Cinta métricade 3 m

Herramienta para varillas

Cargador (100-240 V CA)

Cable CC bifurcado para carga. 1 m de longitud

Manual de consulta rapida

Pafo de limpieza de las lentes

Memoria USB con manuales

Maletin de transporte EX/ATEX (con plastico y espuma conductores)

S A A A A A A A NN DBEDN A A

El sistema 12-1097 también incluye uno de los siguientes elementos:

Unidad de visualizacion Tab-Ex® 01 DZ1 de ECOM. (Consulte las especificaciones técnicas completas en www.e-
com-ex.com)
Tipo de pan-
talla/tamano
Sistema operativo  Android™ 5.1.1

Pantalla TFT de 8" en color

Autonomia Hasta 11 h de forma continua

Comunicacion Tecnologia inalambrica Bluetooth® LE4.0, Wi-Fi
Camara 3 MP con flash (trasera), 1,3 MP (delantera)
e 207 50°C

Dimensiones AxHxF:162,1x256,0 x33,3mm[6,4x 10,1 x1,3"]
Peso 1250 g [2,76 Ibs]
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DATOS TECNICOS

@ I12GEx dbiaopis IIC T5 Gb
Clasificacion Ex @ 112D Ex tb llIC T100°C Db

Ta=-20°Ca+50°C

ExdbiaopisllC T5 Gb
IECEx Ex tb lIC T100°C Db
Ta=-20°Ca+50°C

Numero de cer- Sira 15 ATEX 1205X, [ECEx SIR 15.0075X
tificacion Ex

Unidad de visualizacion Tab-Ex® 02 DZ1 de ECOM. (Consulte las especificaciones técnicas completas en www.e-
com-ex.com)

Tipo de pan-
talla/tamafo

Sistema operativo  Android™ Oreo 8.1 09

Pantalla TFT de 8" en color

Autonomia Hasta 11 h de forma continua

Comunicacion Tecnologia inalambrica Bluetooth® LE4.2, Wi-Fi
Camara 8 MP con flash (trasera), 5 MP (delantera)
oo 20 150

Dimensiones AxHxF:162,1x256,0 x33,3mm[6,4 x 10,1 x1,3"]
Peso 1250 g [2,76 Ibs]

§x 12GExdbiaopislIC T5 Gb
Clasificacion Ex @ 112D Extb ia opis llIC T100°C Db

Ta=-20°Ca+50°C

ExdbiaopisllC T5 Gb

IECEx Extbia opis llIC T100°C Db
Ta=-20°Ca+50°C

Numero de cer- Sira 19 ATEX 1017X, IECEx SIR 19.0012X
tificacion Ex

Para consultar los datos técnicos sobre las unidades de medicion XT50 See "Datos técnicos de XT50" En la pagina
196.

Declaracion de conformidad
Producto: Easy-Laser® XT550

Easy-Laser AB declara que el sistema Easy-Laser® XT550 se fabrica de conformidad con las leyes nacionales e inter-
nacionales.

El sistema se ha comprobado y cumple los siguientes requisitos y normas:
« Directiva CEM: 2014/30/UE
« Directiva de baja tension: 2014/35/UE
« Directiva Atex: 2014/34/UE
« Directiva RoHs: 2011/65/UE
« Directiva WEEE: 2012/19/UE

Easy-Laser® XT550 cumple las normas armonizadas:

o 1S09001:2015

« EN60079-0:2012
« EN60079-11:2012
« EN60079-28:2015
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DATOS TECNICOS

« EN 60825-1:2014
« EE.UU.:CFR 1040.10/11

Clasificacion Ex: @ I12G Exib opis IIC T4 Gb

Temperatura ambiente: -10° < Ta < +50 °C
Certificado Ex: Presafe 17 ATEX 10552X, IECEx PRE 17.0049X

Precauciones de seguridad / Advertencia

« Leay siga en todo momento las instrucciones de funcionamiento.
« Nunca cargue la unidad en zonas intrinsecamente seguras.

« Abrir la caja de la unidad invalida la calificacion Ex y la garantia, y puede provocar exposiciones a la luz peli-
grosas.

« Todas las reparaciones deben realizarse en el centro de servicio principal de Easy-Laser.
« Utilice unicamente el cargador de Easy-Laser incluido.

WARNING! DO NOT CHARGE IN POTENTIALLY EXPLOSIVE ENVIRONMENT
Complies with:
21 GFR 1040.10 and 1040.11 except for deviations
?Elgs:(:g 5101 F;g@:g Notice No. 50, dated June 24, 2007. Easy-Laser AB
‘ 1126 Alfagatan B, 431 49 Méindal, Sweden, www.easylaser.com
ExibopislICT4 Gb -10°C <Ta < +50°C Part No.
Presafe 17 ATEX 10552X, IECEx PRE 17.0049X e,
Contains: FCC ID: Q0QBGM111, IC: 5123A-BGM111 Serial No.
Li-lon battery 3.7V 2Ah 7.4Wh

CAUTION

Manufactured fr—

Calibration due:
LASER RADIATION on due IP66/67

DO NOT STARE INTO BEAM >
CLASS 2 LASER PRODUCT C €

AVERAGE POWER < 0.6 mW. PULSE ENERGY < 20 nJ. *
PULSE DURATION 10-17 ps. WAVELENGTH 630-680 nm. 0470
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DATOS TECNICOS

XT660 SHAFT

Con el XT660 podra llevar a cabo lo siguiente:

« Alinear la maquina

« Comprobar el alabeo de la bancada

« Comprobar el juego de los rodamientos
« Comprobar si hay patas cojas

« Documentar y compartir los resultados

Sistema Easy-Laser® XT660 Shaft con unidad de visualizacion XT11, n.° art. 12-1058 (maletin de tamafo medio)

Contenido de un sistema completo

Unidad de visualizacion XT11

Unidad de medicién XT60-M

Unidad de medicion XT60-S

Soportes de eje con cadenas y varillas
Varillas de 60 mm

Cadena de extension de 900 mm [35,4"]
Cinta métrica, 3 m

Juego de llaves hexagonales

Cargador (100-240 V CA)

Cable CC de carga bifurcado
Adaptador CC a USB, para carga
Correa de hombro para unidad de visualizacion
Manual de consulta rapida

Pafio de limpieza de las lentes

Memoria USB con manuales

Carpeta de documentacion

Maletin de tamafio medio
Peso: 7,2 kg, Dimensiones AnxAIxP: 460x350x175 mm

A A A A A A A A A AN DAN A A A

N

Personalice su XT11
(Tenga en cuenta que no podra actualizar estas opciones):

N.°art. 12-0968 Céamara IR afadida a XT11
N.°art. 12-0985 Céamara retirada de XT11
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XT770 SHAFT

DATOS TECNICOS

Sistema Easy-Laser® XT770 Shaft con unidad de visualizacion XT11, n.° art. 12-1095 (maletin de tamafo medio).

Con el XT770 podra hacer lo siguiente:

Alinear la maquina

Comprobar el alabeo de la bancada

Comprobar el juego de los rodamientos

Comprobar si hay patas cojas

Medir el movimiento de la maquina a lo largo del tiempo
Documentar y compartir los resultados

Contenido de todos los sistemas XT770:

S A A A A A A A A A A NDNDNNDNDNNDBAEDN A A

Unidad de medicion XT70-M

Unidad de medicion XT70-S

Soportes de eje con cadenas y varillas
Varillas de 60 mm

Base magnética

Soporte para desviacion

Cadena de extension de 900 mm [35,4"]
Cinta métrica, 3 m

Juego de llaves hexagonales

Cargador (100-240 V CA)

Cable CC de carga bifurcado

Adaptador CC a USB, para carga

Correa de hombro para unidad de visualizaciéon
Manual de consulta rapida

Pafio de limpieza de las lentes

Memoria USB con manuales

Carpeta de documentacion

Maletin de transporte grande (o Geo grande)

Los sistemas 12-1095 y 12-1127, también incluyen:

1
1

Unidad de visualizacion XT11
Correa de hombro para unidad de visualizacién

Los sistemas 12-1127 y 12-1128, también incluyen:

1
1
4

Transmisor laser D22

base magnética con cabeza giratoria (sustituye a una de las bases magnéticas normales)

Varillas de 120 mm

Peso de 12-1095: 11,9 kg
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DATOS TECNICOS

Peso de 12-1127: 14,7 kg
Peso de 12-1128:13,2 kg

Personalice su XT11
(Tenga en cuenta que no podra actualizar estas opciones):

N.°art. 12-0968 Céamara IR afadida a XT11
N.°art. 12-0985 Céamara retirada de XT11
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DATOS TECNICOS

XT190 BTA

Alinear con Easy-Laser® BTA reduce el desgaste de las poleas, correas, cojinetes y juntas, ademas de reducir las
vibraciones.

Limpie las unidades y las ventanas de las aperturas con un pafio de algoddn seco.
N.°de art. 12-1053

Transmisor laser

Diametros de polea > 60 mm

Clase del laser 2

Potencia de salida <0,6 mW

Longitud de onda del laser 630-680 nm

Angulo del haz 60°

Precision Paralelismo: < 0,05°. Desviacion < 0,2 mm
Tipo de bateria 1xR6 (AA)1,5V

Duracion de la pila 8 horas en continuo

Temperatura de funcionamiento  De -10 °C a +50 °C

Materiales Plasticos ABS / Aluminio anodizado duro
Dimensiones AxHxP 145 x 86 x 30 mm

Peso 270 g

Nota: Si no va a utilizar el sistema durante mucho tiempo, extraiga la bateria del transmisor laser.

Clasificacion del laser

La unidad XT60 esta clasificada como Iaser de clase 2; para obtener mas informacion, See "Precauciones de segu-
ridad" En la pagina 216.

Estos productos son seguros en condiciones de funcionamiento normales y no son perjudiciales para los ojos siem-
pre se utilicen y mantengan de conformidad con este Manual del usuario.

A. Apertura del laser

Etiqueta con precauciones de seguridad

* CAUTION
LASER RADIATION
DO NOT STARE INTO BEAM
(CLASS 2 LASER PRODUCT
AVERAGE POWER < 0.6 mW. PULSE ENERGY < 8
630-680
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Detector

Diametros de polea
Resolucion en pantalla

Distancia de medicion
Rango de medicion
Resolucion en pantalla
Tipo de pantalla
Conexion

Tipo de bateria
Duracion de la pila
Material de la carcasa
Dimensiones AxH x F
Peso

Bateria del detector

Pulse para ver el estado de la bateria del detector. Cuando la bateria esta cargandose, se muestra una luz verde inter-
mitente. El transmisor |aser parpadea cuando la bateria esta baja. Cambie las baterias y después continte con la

medicion.

>60 mm

(intercambiable entre mm/pulgadas)
Desviacion axial: 0,1 mm [0,005"]
Valor angular: 0,1°

Hasta 3 m entre el transmisor y el detector
Desviacion axial: + 3 mm. Valor angular: + 8°
Desviacién: 0,1°. Angulo: 0,01°

OLED amarilla de 96x96 pixeles

Tecnologia inalambrica

lon-litio

5 horas en continuo

Plasticos ABS / Aluminio anodizado

95 x 95 x 36 mm

1909

« ROojo, un parpadeo: Bateria vacia.

« Rojo, dos parpadeos: Es necesario cargar la bateria.

« Verde, tres parpadeos: Buen nivel de carga.

« Luz verde fija: Bateria llena.
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DATOS TECNICOS

XT280 PARA VIBRACIONES

N.°art. 12-1050

Analizador de vibraciones que permite diagnosticar rapidamente el nivel de vibraciones, el desequilibrio, la des-
alineacion y la holgura.

Tamano 200 mm x 60 mm x 26 mm

Peso 280 g

Medio ambiente

Agua, arenay polvo  Estanqueidad IP67

Temperatura de fun-

. : 0°Cabs0°C
cionamiento
Tempe_ratura de alma- 20°C a70°C
cenamiento

Alimentacién eléctrica 2xR6 (AA) 1,5V

Apagado automatico; normalmente 20 horas de funcionamiento continuo, dependiendo del
ajuste del brillo.

2 Hza1kHz (ISO)
1 kHz a 10 kHz (BDU)

1,25 Hz con el ajuste FFT de 800 lineas
Aceleracionen g

Velocidad en mm/s (o pulgadas/s)
Ruido del cojinete en BDU (unidades de daiio en el cojinete)

Duracion de la bateria

Rango de frecuencias

Resolucion de fre-
cuencia maxima

Desplazamiento (mm, micras, pulgadas)

Unidades de fre-

) Hercios (Hz), RPM o CPM
cuencia mostradas

Rango de entrada Seleccionable por el usuario con sensibilidad del acelerémetro
Rango dinamico 96 dB (resolucion de 0,01 g)

Bandas de diag-

néstico VA Desequilibrio 1x RPM

Alineacion 2x RPM

(RPM = velocidad de  Afipjamiento 3x RPM
funcionamiento)

Equipamiento opcional
Sonda 03-1326, accesorio (longitud: 100 mm) e iman 03-1327.

Ly
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AVISO LEGAL

CERTIFICADO DE CALIDAD

Easy-Laser AB cuenta con la certificacion ISO 9001:2015. Numero de certificado: 900958. Easy-Laser AB declara que
fabrica sus productos con arreglo a las normas y reglamentos nacionales e internacionales aplicables. La calibracion
del equipo es plenamente conforme con la norma ISO 9001:2015 §7.1.5.

Todos los sistemas Easy-Laser® se someten a una prueba de aceptacion en fabrica y se inspeccionan visualmente
antes de su entrega.

Compromiso de garantia

Easy-Laser AB disefia y fabrica la gama de productos Easy-Laser®. Los productos se fabrican de acuerdo con nues-
tros estrictos controles de calidad. Si el producto se averia o deja de funcionar en un periodo de tres (3) afios desde
la compra, se aplica la garantia, que incluye los gastos de reparacion o sustitucion de piezas o productos defec-
tuosos.

La garantia no sera aplicable en los siguientes casos:
« Si el producto se manipula de forma irresponsable o incorrecta.
« Siel producto se somete a una temperatura o humedad demasiado altas, a golpes o a alta tension.
« Sitécnicos de reparacion no autorizados modifican, reparan o desmontan el producto.

No sera aplicable ningun tipo de compensacién por dafios secundarios provocados por un defecto del producto
Easy-Laser®. Easy-Laser AB no es responsable de los gastos de transporte de los equipos que se envien a Easy-
Laser AB para su reparacion.

Garantia limitada de la bateria de iones de litio

Inevitablemente, las baterias de iones de litio pierden potencia a lo largo de su vida util, dependiendo de las tem-
peraturas de uso y del numero de ciclos de carga. Por lo tanto, las baterias recargables internas de la gama de pro-
ductos Easy-Laser® no estan incluidas en nuestra garantia general de 3 afios. Las baterias tienen una garantia de 1
afio para que su capacidad esté por encima del 70 % (después de 300 ciclos de carga, las baterias deben tener mas
del 70 % de su capacidad nominal). Se aplica una garantia de 3 afios si la bateria no puede utilizarse por un fallo de
fabricacion o por factores que se supone que Easy-Laser AB tiene bajo su control, o si la bateria presenta una pér-
dida anémala de capacidad en relacion con su uso.

Garantia limitada del ordenador tipo tablet ECOM
La garantia del ordenador tipo tablet ECOM (n.° art. 12-1086) es de un (1) aio.

Datos de medicion

Es responsabilidad del cliente realizar una copia de seguridad de todos los datos guardados antes de enviar el pro-
ducto para su reparacion. La garantia no cubre el restablecimiento de los datos de medicion guardados. Easy-Laser
AB declina toda responsabilidad si los datos guardados resultan dafiados o se pierden durante el transporte o la repa-
racion.

/zz/f' %/'4“/"//”’”(’
Elisabeth Gardbéack
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Director de calidad, Easy-Laser AB

PRECAUCIONES DE SEGURIDAD

Nota: Abrir las unidades laser puede liberar radiaciones peligrosas e invalida la garantia del fabricante.

Si existe la posibilidad de que se produzcan lesiones al poner en marcha la maquina sobre la que se van a realizar
las mediciones, deben ponerse todos los medios para impedir que asi sea antes de instalar el equipo; por ejemplo,
bloquee el interruptor en posicién de desconexion o retire los fusibles. Estas precauciones de seguridad seran apli-
cables hasta que el equipo de medicién se haya retirado de la maquina.

Nota: Este sistema no se debe utilizar en entornos en los que exista riesgo de explosion.

Seguridad del laser
Easy-Laser® es un instrumento laser de clase 2 que requiere las precauciones de seguridad siguientes:

« No mirar nunca directamente al haz laser
« No dirigir nunca el haz laser a los ojos de otra persona

Este Manual del usuario contiene informacién sobre la seguridad del Iaser con arreglo a la norma internacional IEC
60825-1: 2007 y 21 CFR 1040.10 y 1040.11, salvo en los casos previstos en la notificacion laser n.° 50, con fecha 24
de junio de 2007. IEC 60825-1:2014.

La informacién permite a la persona responsable del producto y a la persona que realmente utiliza el equipo, anti-
ciparse y evitar peligros relacionados con el funcionamiento.

Segun IEC 60825-1: 2007, los productos clasificados como laser de clase 2 no requieren:

« implicacion del oficial de seguridad del laser
« prendas de proteccion y proteccion ocular
« sefales de advertencia especiales en el area de trabajo del laser

si se utilizan y se operan como se define en este Manual del usuario debido al bajo nivel de peligro ocular.

La legislacion nacional y la normativa local podrian imponer instrucciones restrictivas para el uso seguro de laseres
aparte de IEC 60825-1: 2007.

Puede ser peligroso mirar directamente al haz, en particular, si la exposicién es deliberada. El haz puede provocar
una fuerte ceguera temporal, especialmente, en condiciones de escasa iluminacion ambiente. Sin embargo, el riesgo
de lesion asociado a los productos laser de clase 2 es muy bajo por los siguientes motivos:

A. Rara vez se daria una exposicién ocular no intencionada en las condiciones mas adversas, por ejemplo, con el
haz atravesando exactamente el centro de la pupila y con el cristalino del ojo enfocando la luz precisamente en
la retina.

B. Los limites de exposicion para la clase de laser incluyen un margen de seguridad, lo que significa que los limi-
tes se encuentran muy por debajo de los niveles de radiacion que se sabe que provocan dafos.

C. Elreflejo natural del ojo de evitar la luz intensa limita la exposicion no intencionada a un periodo de tiempo muy
corto (0,25 s).

Viajar con su sistema de medicion

El sistema incluye baterias de litio. Para mas informacion, consulte las especificaciones del producto en Datos téc-
nicos. Cuando viaje en avion con su sistema de medicion, recomendamos encarecidamente comprobar las normas
que aplica cada aerolinea.

Especificaciones para baterias recargables integradas

N.° art. Easy-

Tipo Tension Potencia Capacidad Incl.eneln.lart.
Laser

12-0944,12-0943, 12-1028, 12-1029, 12-

12-0953 lon-litio 3,7V 7,4 Wh 2000 mAh 1045, 12-1046
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12-0952 lon-litio 73V 41,61 Wh 5300 mAh 12-0961 (2 ud.)

MANTENIMIENTO Y CALIBRACION

Nuestros centros de servicio le ayudaran con prontitud si necesita reparar su sistema de medicién o si ha llegado el
momento de calibrarlo.

Nuestro centro de servicio principal esta ubicado en Suecia. Sin embargo, existen varios centros de servicio locales
autorizados para realizar determinados trabajos de mantenimiento y reparacién. Péngase en contacto con el centro
de servicio de su localidad antes de enviar el equipo para su mantenimiento o reparacion. Todos los centros de ser-
vicio estan localizados en nuestro sitio web, en la seccién Mantenimiento y calibracion.

Antes de enviar un sistema de medicion a nuestro centro de servicio principal, rellene el informe de mantenimiento y
reparacion disponible en linea.

Eliminacion de aparatos eléctricos y electronicos obsoletos

(Aplicable en la Unién Europea y ofros paises europeos con programas de recogida selectiva). Este simbolo, incluido
en el producto o en su embalaje, indica que el producto no debe tratarse como residuo doméstico cuando llegue la
hora de eliminarlo. En su lugar debe depositarse en un punto de recogida adecuado para el reciclaje de aparatos
eléctricos y electronicos. Al asegurarse de que este producto se elimina correctamente, ayuda a prevenir posibles
efectos negativos sobre el medio ambiente y la salud humana. Si desea informacién mas detallada sobre el reciclaje
de este producto, pongase en contacto con su ayuntamiento, con el servicio de recogida de residuos domésticos o
con el establecimiento de compra.

COPYRIGHT

© Easy-Laser AB 2019

Nos reservamos el derecho a cambiar o corregir la informacion del manual en ediciones posteriores sin previo aviso.

La precision de la informacion también puede verse alterada por posibles cambios en los equipos Easy-Laser®.
Direccion
Easy-Laser AB, Apdo. de correos 149, SE-431 22 MdIndal, Suecia

Teléfono: +46 31 708 63 00. Correo electronico: info@easylaser.com

Web: www.easylaser.com

Exencidn de responsabilidad
© Easy-Laser AB 2019

Easy-Laser AB y sus distribuidores autorizados no asumen responsabilidad alguna por los dafios que puedan sufrir
las maquinas e instalaciones como resultado del uso de los sistemas de alineacion y medicion Easy-Laser®.
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LICENCIAS DE SOFTWARE
PDFRenderer

El renderizador de PDF utiliza iconos con licencia MIT.

(Open Iconic www.useiconic.com/open)

Licencia MIT

El presente es un permiso gratuito para que cualquier persona pueda obtener una copia de este software y los archi-
vos de documentacion asociados (en lo sucesivo, el "software"), utilizarlos sin limitacién alguna (lo que incluye, entre
otras cosas, los derechos de uso, copia, modificacion, fusion, publicacidn, distribucién, sublicencia o venta de copias
del software) y para permitir que las personas a las que se facilite este software hagan lo propio, con las siguientes
condiciones:

Todas las copias o partes importantes del software deberan incluir la anterior declaracion sobre derechos de autory
la siguiente declaracion de permiso.

EL SOFTWARE SE PROPORCIONA "COMO ESTA", SIN GARANTIAS EXPRESAS NI IMPLICITAS DE NINGUN TIPO,
INCLUYENDO, AUNQUE SIN LIMITARSE A ELLAS, LAS GARANTIAS DE COMERCIALIZACION, LA IDONEIDAD
PARA UNA FINALIDAD CONCRETA Y LA NO INFRACCION. LOS AUTORES O TITULARES DE LOS DERECHOS DE
AUTOR NO SERAN RESPONSABLES FRENTE A NINGUNA RECLAMACION, DANO U OTRA RESPONSABILIDAD,
YA SEAN CONTRACTUALES, EXTRACONTRACTUALES O DE OTRO TIPO, QUE SE DERIVEN, RESULTEN O
ESTEN RELACIONADOS CON EL SOFTWARE O SU USO, O CON CUALQUIER TIPO DE INTERVENCION
REALIZADA EN EL SOFTWARE.

El renderizador de PDF utiliza un cédigo con licencia BSD3 que debe distribuirse con la siguiente declaracién sobre
derechos de autor:

Copyright 2014 PDFium Authors. Reservados todos los derechos.

* Las redistribuciones del cédigo fuente deben conservar la declaracién de derechos de autor anterior, esta lista de
condiciones y la siguiente clausula de exencion de responsabilidad.

* Las redistribuciones en formato binario deben reproducir la declaraciéon de derechos de autor anterior, esta lista de
condiciones y la siguiente clausula de exencion de responsabilidad en la documentacion y/o en otros materiales faci-
litados con la distribucion.

* Ni el nombre de Google Inc. ni los de sus colaboradores podran utilizarse para respaldar o promocionar productos
derivados de este software sin permiso previo y expreso por escrito.

LOS TITULARES DE LOS DERECHOS DE AUTOR Y SUS COLABORADORES PROPORCIONAN ESTE SOFTWARE
«COMO ESTA». QUEDA EXCLUIDA TODA GARANTIA EXPRESA O IMPLICITA, LO QUE INCLUYE, AUNQUE SIN
LIMITARSE A ELLAS, LAS GARANTIAS IMPLICITAS DE COMERCIALIZACION E IDONEIDAD PARA UN FIN
CONCRETO. EL TITULAR DE LOS DERECHOS DE AUTOR Y SUS COLABORADORES NO SERAN
RESPONSABLES EN NINGUN CASO FRENTE A NINGUN DANO DIRECTO, INDIRECTO, FORTUITO, ESPECIAL,
PUNITIVO O CONSECUENTE (LO QUE INCLUYE, AUNQUE SIN LIMITARSE A ELLAS, LA ADQUISICION DE
BIENES O SERVICIOS SUSTITUTIVOS; LA PERDIDA DE USO, DATOS O BENEFICIOS; O LA INTERRUPCION DEL
NEGOCIO), CON INDEPENDENCIA DE SU CAUSA'Y SU PRINCIPIO DE RESPONSABILIDAD, YA SEA
CONTRACTUAL, OBJETIVO O EXTRACONTRACTUAL (LO QUE INCLUYE NEGLIGENCIA O CUALQUIER OTRA
CAUSA), DERIVADO DE CUALQUIER FORMA DEL USO DE ESTE SOFTWARE, AUN CUANDO SE HAYA
ADVERTIDO DE LA POSIBILIDAD DE TAL DANO.

SmartLocalization

Bibliotecas de terceros

SmartLocalization utiliza las siguientes bibliotecas de terceros:
Reorderable List GUI for Unity - Copyright (c) 2013, Rotorz Limited.
Copyright (c) 2013, Rotorz Limited

Reservados todos los derechos.

Se permiten la redistribucion y el uso en formato binario y de cédigo fuente, con o sin modificaciones, siempre que se
cumplan las siguientes condiciones:
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1. Las redistribuciones del cédigo fuente deben conservar la declaracion sobre derechos de autor anterior, esta
lista de condiciones y la siguiente clausula de exencion de responsabilidad.

2. Lasredistribuciones en formato binario deben reproducir la declaracion sobre derechos de autor anterior, esta
lista de condiciones y la siguiente clausula de exencion de responsabilidad en la documentacién y/o en otros
materiales facilitados con la distribucion.

LOS TITULARES DE LOS DERECHOS DE AUTOR Y SUS COLABORADORES PROPORCIONAN ESTE SOFTWARE
«COMO ESTA». QUEDA EXCLUIDA TODA GARANTIA EXPRESA O IMPLICITA, LO QUE INCLUYE, AUNQUE SIN
LIMITARSE A ELLAS, LAS GARANTIAS IMPLICITAS DE COMERCIALIZACION E IDONEIDAD PARA UN FIN
CONCRETO. EL TITULAR DE LOS DERECHOS DE AUTOR Y SUS COLABORADORES NO SERAN
RESPONSABLES EN NINGUN CASO FRENTE A NINGUN DANO DIRECTO, INDIRECTO, FORTUITO, ESPECIAL,
PUNITIVO O CONSECUENTE (LO QUE INCLUYE, AUNQUE SIN LIMITARSE A ELLAS, LA ADQUISICION DE
BIENES O SERVICIOS SUSTITUTIVOS; LA PERDIDA DE USO, DATOS O BENEFICIOS; O LA INTERRUPCION DEL
NEGOCIO), CON INDEPENDENCIA DE SU CAUSA 'Y SU PRINCIPIO DE RESPONSABILIDAD, YA SEA
CONTRACTUAL, OBJETIVO O EXTRACONTRACTUAL (LO QUE INCLUYE NEGLIGENCIA O CUALQUIER OTRA
CAUSA), DERIVADO DE CUALQUIER FORMA DEL USO DE ESTE SOFTWARE, AUN CUANDO SE HAYA
ADVERTIDO DE LA POSIBILIDAD DE TAL DANO.

Las opiniones y conclusiones contenidas en el software y la documentacion corresponden a sus autores y no deben
interpretarse como representativas de las politicas oficiales, ya sean expresas o implicitas, del proyecto FreeBSD.

Licencia Publica de Microsoft (MS-PL)

Esta licencia regula el uso del software al que acompana. El uso del software implica la aceptacion de esta licencia.
Si no acepta la licencia, no use el software.

1. Definiciones

Los términos "reproducir”, "reproduccion”, "obras derivadas" y "distribucion" tienen el mismo significado aqui que en
la legislacion sobre derechos de autor de Estados Unidos. Por "aportacion” se entiende el software original o cual-
quier adicion o modificacién del mismo. "Colaborador" es cualquier persona que distribuya su aportacion en virtud de
esta licencia. "Patentes con licencia" son las reivindicaciones de patentes de un colaborador que se aplican direc-
tamente a su aportacion.

2. Concesion de derechos

(A) Concesioén de derechos de autor: con sujecion a los términos de esta licencia, lo que incluye las limitaciones y
condiciones de licencia incluidas en la seccion 3, cada colaborador le concede a usted una licencia de derechos de
autor no exclusiva, internacional y libre de regalias que le autoriza a reproducir su aportacioén, preparar obras deri-
vadas de la misma y a distribuir su aportacién o cualquier obra derivada que usted cree.

(B) Concesion de patente: con sujecidn a los términos de esta licencia, lo que incluye las limitaciones y condiciones
de licencia incluidas en la seccion 3, cada colaborador le concede a usted una licencia no exclusiva, internacional y
libre de regalias en virtud de sus patentes, que le autoriza a preparar, hacer preparar, utilizar, vender, ofrecer en
venta, importar o usar de cualquier otro modo su aportacién al software o las obras derivadas de la aportacién al
software.

3. Condiciones y limitaciones

(A) Sin licencia de marca comercial: esta licencia no le concede derecho alguno a utilizar el nombre, el logotipo o las
marcas comerciales de ningun colaborador.

(B) Si usted interpone una demanda contra un colaborador por patentes que usted considere vulneradas por el
software, la licencia de patente sobre el software que le haya otorgado dicho colaborador se rescindira de forma auto-
matica.

(C) Si usted distribuye cualquier parte del software, debera conservar todas las declaraciones de derechos de autor,
patente, marca comercial y atribucion presentes en el mismo.

(D) Si usted distribuye cualquier parte del software en formato de codigo fuente, solo podra hacerlo en virtud de esta
licencia si en la distribucion incluye una copia completa de la misma. Si distribuye cualquier parte del software en for-
mato de cddigo objeto o compilado, solo podra hacerlo en virtud de una licencia que cumpla la presente licencia.

(E) El software se licencia "como esta". Usted asume el riesgo de su uso. Los colaboradores no ofrecen condiciones,
avales ni garantias expresas. En virtud de lo dispuesto en la legislacién local, cabe la posibilidad de que le asistan
derechos adicionales como consumidor que esta licencia no puede modificar. En la medida en que lo permita la

219



AVISO LEGAL

legislacidn local, los colaboradores excluyen las garantias implicitas de comercializacion, idoneidad para un fin con-
creto y no infraccion.

Licencia Apache, versién 2.0
Copyright 2015 Josh Close

Este archivo esta licenciado bajo la licencia Apache, versién 2.0 (en lo sucesivo, la "licencia"), por lo que usted no
puede utilizarlo a menos que lo haga con arreglo a la licencia. Puede obtener una copia de la misma en http://www.a-
pache.org/licenses/LICENSE-2.0. A menos que lo exija la legislacion aplicable o se acuerde por escrito, el software
distribuido en virtud de la licencia se proporciona "COMO ESTA", SIN GARANTIAS NI CONDICIONES DE NINGUN
TIPO, ni expresas ni implicitas. Consulte la licencia para saber el idioma especifico que rige los permisos y limi-
taciones en virtud de la licencia.

Licencia Apache, version 2.0

Este archivo esta licenciado bajo la licencia Apache, versién 2.0 (en lo sucesivo, la "licencia"), por lo que usted no
puede utilizarlo a menos que lo haga con arreglo a la licencia. Puede obtener una copia de la licencia en http-
s:/Inpoi.codeplex.com/license.

A menos que lo exija |a legislacion aplicable o se acuerde por escrito, el soMare distribuido en virtud de la licencia
se proporciona "COMO ESTA", SIN GARANTIAS NI CONDICIONES DE NINGUN TIPO, ni expresas ni implicitas. Con-
sulte la licencia para saber el idioma especifico que rige los permisos y limitaciones en virtud de la licencia.

ZXIng Barcode Scanner, Appcelerate

Licencia Apache

Version 2.0, enero de 2004

http://www.apache.org/licenses/

TERMINOS Y CONDICIONES DE USO, REPRODUCCION Y DISTRIBUCION
1. Definiciones.

Por "licencia" se entienden los términos y condiciones de uso, reproduccion y distribucion tal como se definen en las
secciones 1 a 9 de este documento.

Por "licenciante" se entiende el titular de los derechos de autor o la entidad autorizada por el titular de los derechos
de autor que concede la licencia.

Por "entidad juridica" se entiende la unién de la entidad interviniente y todas las demas entidades que controlan
dicha entidad, son controladas por ella o se encuentran bajo un control comun con dicha entidad. A los efectos de
esta definicion, se entiende por "control” (i) la capacidad directa o indirecta de dirigir o gestionar dicha entidad, ya sea
mediante contrato o de cualquier otro modo, (ii) la titularidad de al menos el cincuenta por ciento (50 %) de las accio-
nes en circulacion, o (iii) la titularidad efectiva de dicha entidad.

Por "usted" (o "su/sus") se entiende la persona fisica o entidad juridica que ejerce los permisos otorgados en virtud de
esta licencia.

Por formato "fuente" se entiende el formato preferido para realizar modificaciones, lo que incluye, aunque sin limitarse
a ellos, el cédigo fuente del software, la fuente de documentacion y los archivos de configuracion.

Por formato "objeto" se entiende cualquier formato resultante de la traduccion o transformacion mecanica de un for-
mato fuente, lo que incluye, aunque sin limitarse a ellos, el cédigo objeto compilado, la documentacién generada y
las conversiones a otros tipos de soportes.

Por "obra" se entienden los trabajos originales, ya sea en formato fuente u objeto, disponibles en virtud de la licencia,
segun se indique en una declaracidn de derechos de autor incluida en la obra o adjunta a ella (en el anexo que apa-
rece a continuacion se ofrece un ejemplo).

Por "obra derivada" se entiende cualquier trabajo, ya sea en formato fuente o de objeto, que esté basado en (o se
derive de) la obra y para el que las revisiones editoriales, las anotaciones, las elaboraciones u otras modificaciones
representen, en su conjunto, un trabajo original. A los efectos de esta licencia, las obras derivadas no incluiran las
obras que puedan separarse de las interfaces de la obra y de las obras derivadas de ella, o que simplemente se vin-
culen (o estén relacionadas por su nombre) con dichas interfaces.
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Por "aportacidon" se entiende cualquier trabajo original, incluyendo la version original de la obra y cualquier modi-
ficacién o adicién introducidas en la obra o las obras derivadas de ella, que haya sido enviado de forma voluntaria al
licenciante por el titular de los derechos de autor o por una persona fisica o entidad juridica con autorizacién para rea-
lizar envios en nombre del titular de los derechos de autor para su inclusion en la obra. A los efectos de esta defi-
nicion, por "enviado" se entendera cualquier forma de comunicacion electrénica, verbal o escrita enviada al
licenciante o sus representantes, incluyendo, aunque sin limitarse a ello, la comunicacion a través de listados de
correo electrénico, sistemas de control de cédigo fuente y sistemas de seguimiento de incidencias gestionados por el
licenciante o en su nombre con el fin de analizar y mejorar la obra, pero excluyendo la comunicacion que el titular de
los derechos de autor haya identificado de forma clara o designado de cualquier otra forma como "no aportacion”.

Por "colaborador” se entiende el licenciante y cualquier persona fisica o entidad juridica en cuyo nombre haya reci-
bido el licenciante una aportacién que se haya incorporado posteriormente a la obra.

2. Concesion de la licencia de derechos de autor. Con sujecién a los términos y condiciones de esta licencia, por la
presente cada colaborador le otorga a usted una licencia de derechos de autor perpetua, internacional, no exclusiva,
gratuita, libre de regalias e irrevocable para reproducir la obra y cualquier obra derivada, crear obras derivadas de
ellas, exhibir o ejecutar publicamente la obra y cualquier obra derivada, sublicenciarlas y distribuirlas, ya sea en for-
mato fuente o de objeto.

3. Concesion de licencia de patente. Con sujecion a los términos y condiciones de esta licencia, por la presente cada
colaborador le otorga a usted una licencia de patente perpetua, internacional, no exclusiva, gratuita, libre de regalias
e irrevocable (excepto por lo indicado en esta seccion) para crear, hacer crear, utilizar, ofrecer en venta, vender,
importar y transferir de cualquier otro modo la obra, teniendo en cuenta que tal licencia solo se aplicara a las rei-
vindicaciones de patentes que puedan ser objeto de licencia por parte de dicho colaborador y que hayan de enten-
derse necesariamente vulneradas por su o sus aportaciones o por la combinacion entre su o sus aportacionesy la
obra para la que se enviaron dichas aportaciones. Si usted inicia un litigio sobre patentes contra alguna entidad (lo
que incluye demandas cruzadas o reconvenciones en un proceso judicial) alegando que la obra o una aportacion
incorporada en ella vulneran de forma directa o indirecta una patente, las licencias de patentes que se le hayan otor-
gado en virtud de esta licencia para dicha obra se entenderan rescindidas desde la fecha de presentacién de la
demanda que haya dado origen a dicho litigio.

4. Redistribucion. Usted puede reproducir y distribuir copias de la obra o de las obras derivadas de ella por cualquier
medio, con o sin modificaciones, ya sea en formato fuente o en formato objeto, siempre y cuando cumpla las siguien-
tes condiciones:

(a) Debera facilitar una copia de esta licencia a todos los demas destinatarios de la obra o las obras derivadas.

(b) Los archivos modificados deben incluir una declaracion claramente visible en la que se indique que han sido cam-
biados por usted.

(c) Usted debera conservar en el formato fuente de cualquier obra derivada que distribuya, todas las declaraciones
de derechos de autor, patente, marca comercial y atribucidn del formato fuente de la obra, excepto aquellas que no
correspondan a ninguna parte de las obras derivadas.

(d) Si la obra incluye un archivo de texto denominado "NOTICE" (DECLARACION) como parte de su distribucién, cual-
quier obra derivada que usted distribuya deberd incluir una copia legible de las declaraciones de atribucion incluidas
en dicho archivo, excluyendo aquellas declaraciones que no correspondan a ninguna parte de las obras derivadas,
en al menos uno de los siguientes lugares: en un archivo de texto denominado "NOTICE" (DECLARACION) dis-
tribuido como parte de las obras derivadas; en el formato fuente o en la documentacion, si se facilita junto con las
obras derivadas; o en una pantalla generada por las obras derivadas, si dichas declaraciones de terceros aparecen
normalmente y en el lugar en el que lo hagan. El contenido del archivo "NOTICE" (DECLARACION) tiene una fina-
lidad meramente informativa y no modifica la licencia. Usted puede afiadir sus propias declaraciones de atribucion a
las obras derivadas que distribuya, junto con el texto del archivo "NOTICE" (DECLARACION) de la obra o en forma de
anexo, siempre que tales declaraciones de atribucion adicionales no puedan interpretarse como modificaciones de la
licencia. Usted puede afiadir su propia declaracién de derechos de autor a sus modificaciones y puede establecer tér-
minos y condiciones de licencia adicionales o diferentes para utilizar, reproducir o distribuir sus modificaciones, o
para las obras derivadas en su conjunto, siempre que usted utilice, reproduzca o distribuya la obra de acuerdo con
las condiciones especificadas en esta licencia.

5. Envio de aportaciones. A menos que indique expresamente lo contrario, toda aportacion que usted envie volun-
tariamente al licenciante para su inclusion en la obra quedara sometida a los términos y condiciones de esta licencia,
sin términos ni condiciones adicionales. Sin perjuicio de lo anterior, nada de lo aqui expuesto sustituira ni modificara
los términos de cualquier acuerdo de licencia que pueda haber suscrito por separado con el licenciante en relacién
con dichas aportaciones.

6. Marcas comerciales. Esta licencia no otorga permiso para utilizar los nombres comerciales, las marcas comer-
ciales, las marcas de servicio ni los nombres de productos del licenciante, salvo en la medida en que sea necesario
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para un uso razonable y habitual en la descripcion del origen de la obra y la reproduccion del contenido del archivo
"NOTICE" (DECLARACION).

7. Exclusion de garantias. A menos que lo exija la legislacion aplicable o se acuerde por escrito, el licenciante pro-
porciona la obra (y cada colaborador proporciona sus aportaciones) "COMO ESTAN", SIN GARANTIAS NI
CONDICIONES DE NINGUN TIPO, ni expresas ni implicitas, incluyendo, aunque sin limitarse a ellas, las garantias o
condiciones de TITULARIDAD, NO INFRACCION, COMERCIALIZACION o IDONEIDAD PARA UN FIN CONCRETO.
Usted es el Unico responsable de establecer la idoneidad de utilizar o redistribuir la obra y asume todos los riesgos
asociados al uso que usted haga de los permisos en virtud de esta licencia.

8. Limitacion de responsabilidad. En ningun caso y en virtud de ningun principio legal, ya sea extracontractual (lo que
incluye la negligencia), contractual o de cualquier otro tipo, y a menos que lo exija la legislacion aplicable (como en
el caso de actos premeditados y gravemente negligentes) o se acuerde por escrito, ningin colaborador sera res-
ponsable ante usted por dafios, lo que incluye cualquier dafo directo, indirecto, especial, fortuito o consecuente de
cualquier tipo, ocasionados como consecuencia de esta licencia o del uso de la obra o la imposibilidad de utilizarla
(lo que incluye, aunque sin limitarse a ello, dafios por pérdida de fondo de comercio, interrupcion del trabajo, fallo o
funcionamiento inadecuado de equipos informaticos o cualesquiera otros dafios o pérdidas comerciales), incluso en
el caso de que se hubiera advertido al colaborador de la posibilidad de que se produjeran tales dafos.

9. Aceptacion de garantias o responsabilidades adicionales. Al redistribuir la obra o las obras derivadas de ella,
usted puede ofrecer la aceptacion de asistencia técnica, garantias, compensacion u otros derechos u obligaciones de
responsabilidad acordes con esta licencia y cobrar una tarifa por ellos. No obstante, al aceptar dichas obligaciones,
usted solo podra actuar en su propio nombre y bajo su exclusiva responsabilidad, no en nombre de ningun otro cola-
borador, y solo si acepta compensar, defender y eximir de responsabilidad a cada colaborador por cualquier res-
ponsabilidad incurrida, o por reclamaciones hechas valer en su contra, debido a la aceptacion por parte de usted de
cualquier garantia o responsabilidad adicional.

FIN DE LOS TERMINOS Y CONDICIONES

ANEXO: Cémo aplicar la licencia Apache a su obra. Para aplicar la licencia Apache a su obra, adjunte el siguiente
modelo de declaracion sustituyendo los campos entre corchetes "[J" por sus propios datos. (No incluya los corchetes).
El texto debe estar incluido en la sintaxis de comentarios apropiada para el formato del archivo. También reco-
mendamos incluir un nombre de archivo o de clase y una descripcién de finalidad en la misma "pagina impresa" que
la declaracion sobre derechos de autor para facilitar la identificacidon dentro de los archivos de terceros.

Copyright [aaaa] [nombre del titular de los derechos de autor]

Este archivo esta licenciado bajo la licencia Apache, versién 2.0 (en lo sucesivo, la "licencia"), por lo que usted no
puede utilizarlo a menos que lo haga con arreglo a la licencia. Puede obtener una copia de la licencia en

http://www.apache.org/licenses/LICENSE-2.0

A menos que lo exija |a legislacion aplicable o se acuerde por escrito, el soMare distribuido en virtud de la licencia
se proporciona "COMO ESTA", SIN GARANTIAS NI CONDICIONES DE NINGUN TIPO, ni expresas ni implicitas. Con-
sulte la licencia para saber el idioma especifico que rige los permisos y limitaciones en virtud de la licencia.

Protobuf.net

La tecnologia Protocol Buffers se proporciona por cortesia de Google. En el momento de la redaccién de este docu-
mento, se publica bajo la licencia BSD.

Aqui encontrara informacion detallada: http://code.google.com/p/protobuf/. Esta implementacion .NET tiene copyright
de 2008 Marc Gravell. Con licencia en virtud de la licencia Apache, version 2.0 ("licencia"); usted no puede utilizar
este archivo a menos que lo haga con arreglo a la licencia. Puede obtener una copia de la misma en http://www.a-
pache.org/licenses/LICENSE-2.0. A menos que lo exija la legislacion aplicable o se acuerde por escrito, el software
distribuido en virtud de la licencia se proporciona "COMO ESTA", SIN GARANTIAS NI CONDICIONES DE NINGUN
TIPO, ni expresas ni implicitas. Consulte la licencia para saber el idioma especifico que rige los permisos y limi-
taciones en virtud de la licencia.

YAXLib

Copyright (c) 2009 - 2013 Sina Iravanian (sina@sinairv.com)

El presente es un permiso gratuito para que cualquier persona pueda obtener una copia de este software y los archi-
vos de documentacion asociados (en lo sucesivo, el "software"), utilizarlos sin limitacion alguna (lo que incluye, entre
otras cosas, los derechos de uso, copia, modificacion, fusion, publicacion, distribucidn, sublicencia o venta de copias
del software) y para permitir que las personas a las que se facilite este software hagan lo propio, con las siguientes
condiciones:
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Todas las copias o partes importantes del software deberan incluir la anterior declaracion sobre derechos de autory
la siguiente declaracion de permiso.

EL SOFTWARE SE PROPORCIONA "COMO ESTA", SIN GARANTIAS EXPRESAS NI IMPLICITAS DE NINGUN TIPO,
INCLUYENDO, AUNQUE SIN LIMITARSE A ELLAS, LAS GARANTIAS DE COMERCIALIZACION, LA IDONEIDAD
PARA UNA FINALIDAD CONCRETA Y LA NO INFRACCION. LOS AUTORES O TITULARES DE LOS DERECHOS DE
AUTOR NO SERAN RESPONSABLES FRENTE A NINGUNA RECLAMACION, DANO U OTRA RESPONSABILIDAD,
YA SEAN CONTRACTUALES, EXTRACONTRACTUALES O DE OTRO TIPO, QUE SE DERIVEN, RESULTEN O
ESTEN RELACIONADOS CON EL SOFTWARE O SU USO, O CON CUALQUIER TIPO DE INTERVENCION
REALIZADA EN EL SOFTWARE.

OxyPlot
Licencia MIT
Copyright (c) 2014 OxyPlot contributors

El presente es un permiso gratuito para que cualquier persona pueda obtener una copia de este software y los archi-
vos de documentacion asociados (en lo sucesivo, el "software"), utilizarlos sin limitacién alguna (lo que incluye, entre
otras cosas, los derechos de uso, copia, modificacion, fusion, publicacidn, distribucidn, sublicencia o venta de copias
del software) y para permitir que las personas a las que se facilite este software hagan lo propio, con las siguientes
condiciones:

Todas las copias o partes importantes del software deberan incluir la anterior declaracion sobre derechos de autory
la siguiente declaracion de permiso.

EL SOFTWARE SE PROPORCIONA "COMO ESTA", SIN GARANTIAS EXPRESAS NI IMPLICITAS DE NINGUN TIPO,
INCLUYENDO, AUNQUE SIN LIMITARSE A ELLAS, LAS GARANTIAS DE COMERCIALIZACION, LA IDONEIDAD
PARA UNA FINALIDAD CONCRETA Y LA NO INFRACCION. LOS AUTORES O TITULARES DE LOS DERECHOS DE
AUTOR NO SERAN RESPONSABLES FRENTE A NINGUNA RECLAMACION, DANO U OTRA RESPONSABILIDAD,
YA SEAN CONTRACTUALES, EXTRACONTRACTUALES O DE OTRO TIPO, QUE SE DERIVEN, RESULTEN O
ESTEN RELACIONADOS CON EL SOFTWARE O SU USO, O CON CUALQUIER TIPO DE INTERVENCION
REALIZADA EN EL SOFTWARE.

NLog

Copyright (c) 2004-2019 Jaroslaw Kowalski <jaak@jkowalski.net>, Kim Christensen, Julian Verdurmen
Reservados todos los derechos.

Se permiten la redistribucion y el uso en formato binario y de cédigo fuente, con o sin modificaciones, siempre que se
cumplan las siguientes condiciones:

* Las redistribuciones del cédigo fuente deben conservar la declaracion de derechos de autor anterior, esta lista de
condiciones y la siguiente clausula de exencion de responsabilidad.

* Las redistribuciones en formato binario deben reproducir la declaraciéon de derechos de autor anterior, esta lista de
condiciones y la siguiente clausula de exencion de responsabilidad en la documentacion y/o en otros materiales faci-
litados con la distribucion.

* Ni el nombre de Jaroslaw Kowalski ni los de sus colaboradores podran utilizarse para respaldar o promocionar pro-
ductos derivados de este software sin permiso previo y expreso por escrito.

LOS TITULARES DE LOS DERECHOS DE AUTOR Y SUS COLABORADORES PROPORCIONAN ESTE SOFTWARE
«COMO ESTA». QUEDA EXCLUIDA TODA GARANTIA EXPRESA O IMPLICITA, LO QUE INCLUYE, AUNQUE SIN
LIMITARSE A ELLAS, LAS GARANTIAS IMPLICITAS DE COMERCIALIZACION E IDONEIDAD PARA UN FIN
CONCRETO. EL TITULAR DE LOS DERECHOS DE AUTOR Y SUS COLABORADORES NO SERAN
RESPONSABLES EN NINGUN CASO FRENTE A NINGUN DANO DIRECTO, INDIRECTO, FORTUITO, ESPECIAL,
PUNITIVO O CONSECUENTE (LO QUE INCLUYE, AUNQUE SIN LIMITARSE A ELLAS, LA ADQUISICION DE
BIENES O SERVICIOS SUSTITUTIVOS; LA PERDIDA DE USO, DATOS O BENEFICIOS; O LA INTERRUPCION DEL
NEGOCIO), CON INDEPENDENCIA DE SU CAUSA 'Y SU PRINCIPIO DE RESPONSABILIDAD, YA SEA
CONTRACTUAL, OBJETIVO O EXTRACONTRACTUAL (LO QUE INCLUYE NEGLIGENCIA O CUALQUIER OTRA
CAUSA), DERIVADO DE CUALQUIER FORMA DEL USO DE ESTE SOFTWARE, AUN CUANDO SE HAYA
ADVERTIDO DE LA POSIBILIDAD DE TAL DANO.

Oferta de GPL por escrito

A quien corresponda:
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Este producto contiene software protegido por derechos de autor cuyos titulares otorgan una licencia para él bajo los
términos de la licencia publica general GNU, version 2 (GPLv2) y version 3 (GPLv3). Si desea recibir el codigo fuente
correspondiente completo, le proporcionaremos a usted y a cualquier tercero el codigo fuente del software licenciado
bajo una licencia de software de cédigo abierto si nos envia una solicitud por escrito por correo postal o electrénico a
las siguientes direcciones:

E-mail

Equipo de asistencia de Easy-Laser: info@easylaser.com

Direccion postal
Easy-Laser AB
Alfagatan 6
MéolIndal, SE-431 49

Suecia

Indique el nombre del producto y la versién de firmware para los que desee el cédigo fuente. Indique también el
modo en el que podemos ponernos en contacto con usted.

TENGA EN CUENTA QUE DEBERA ABONARNOS EL COSTE DEL SOPORTE DE DATOS Y LOS GASTOS
POSTALES NECESARIOS PARA SU ENVIO. ESTE IMPORTE PUEDE VARIAR EN FUNCION DE SU LUGAR DE
RESIDENCIA. EL EQUIPO DE ASISTENCIA DE EASY-LASER LE HARA SABER EL COSTE EXACTO CUANDO
RECIBAMOS LA SOLICITUD. ESTA OFERTA SERA VALIDA DURANTE UN PERIODO DE TRES ANOS DESDE EL
MOMENTO DE LA DISTRIBUCION DEL PRODUCTO Y MIENTRAS OFREZCAMOS PIEZAS DE REPUESTO O
ASISTENCIA AL CLIENTE PARA ESE MODELO DE PRODUCTO.
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