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0017 » Shift+F8 Exit (lmna)

ANMARKNING

Inforutor pa kommandon och statusikoner kan visas som extra hjalp for anvandaren.
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Funktioner VM15 HMI

Medans systemet startar....

Softwareversion

Funktionskort inkluderade
SYSTEMETS KONFIGURATION
Device ‘Ver,

Login level Balance System:. ®HMI 50 12.0.170224
Language English UK #Balancer 1

Host address 10.168.0.69 @ Gauge 1 12.0.170218
Port 4000 @ Touch Detector 1 Status: ej identifierad

Connection status Connected

13/03/2017 15:04:51

status: ® identifierad ok
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Kommandon

Tillgang till Systemsidan

L HMI

Klicka pa for att komma &t Systemsidan

O wem L 0002 F1 Koppla in systemet

(scanna)
i
( Koppla fran
A VI 0003 F2 kommunikationen med

Y systemet
| - Bees =

S » Lo 0004 % F3 | Gatill SERVICE-lage
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Inloggning

| systemsidan, klicka pa

for att komma at inloggningens sida

4
0015 { Z F2 Bekréfta
Cotenm 5
0006 O 3 F3 Byt l6senord
XXX _
Shift
0017 » + Exit (lamna)
. F8
4 || =2
Lésenord Namn Beskrivning
Inloggning
1 Observator Systemet fungerar endast i automatiskt ldge nar anvandaren inte har tillgang till kommandon
Systemet fungerar endast i automatiskt lage. Anvdandaren har atkomst till de kommandon som ar
1294 Operator tillgéngliga i automatiskt lige. (t.ex.: KORRIGERING AV GRANSVARDE, OFFSET MATINSTRUMENT o.s.v.).
Beroende pa systeminstallatorens val, kan anvdndaren ha tillgang till balanseringsdonets funktioner.
1432 Programmerare Syste-met funger?r bade i automatiskt och manuellt Iage. Anvandaren har tillgang till arbetsparametrar
och vissa beredningsparametrar.
1221 Installator Full kontroll av systemet och tillgang till alla parametrar.

Konfiguration

13489 ‘

Utgangslogik

Tilldter att dndra pa logiken (positiv eller negativ) for funktionskortens digitala utgangar

Tillgang till setup VMX HMI

BV

Fran systemsidan, tryck pa

for att komma at systemets HMI-setup
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Setup av sprak

Setup av anslutning

Setup av apparater

Il B ==y & -

S I b =

Setup av layout

Setup av dataregistrering for process

Setup av dataregistrering for logg

Setup av utskrift

Setup av VM-lank
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Setup av sprak

Vilj spraket med ett klick pa musens vénstra sida

BE = M ] © i i m
Bl b e

&
0017 » Shift+F8 Exit (ldmna)
-0
Andring av Parametrar
Parametrar Tillgangsprocedur
HMI
HMI-PARAMETRAR Klicka pa for att komma at systemsidan
(Systemparametrar) ﬁ
Klicka pa for att komma at HMI-parametrarna

PARAMETRAR FOR

VERKTYG

- Balanseringsdon
- Beroringsdetektor

ANM.: Atkomst till verktygens funktionsparametrar ar endast tilldten i MANUELLT LAGE

- Matinstrument Klicka pa fran funktionskortets statussida
- Multilink
Parameterkategori Beskrivning
ARBETE Arbetsparametrar for att utfora aktuella processen. I regel identifieras de som PART-PROGRAM
(DELPROGRAM)
SETUP Full sats av parametrar for att stélla in ingdng/utgdng (1/0), konfigurera sensorerna och
mandvreringsorganen samt optimera filtren och algoritmerna
ALTERNATIV Lista av optioner, som kan installeras for varje funktion
Parametertyp Egenskap Procedur for att dndra vardet
GRUNDVARDE: Férinstilld av tillverkaren ] Dubbelklicka pa "value” (varde) for att andra
. Skriv nya vardet
Numerisk INTERVALL: Min..Max ] Tryck pad "enter” for att bekrafta dndringen
MATTENHET (i tillimpliga fall) ANM.: Ettvirde som ej ingdrien INTERVALL blir avvisad
GRUNDVARDEN: Férinstalld av tillverkaren - Dubbelklicka pa "value” (varde) for att komma at
Vardelista vdrdelistan

VARDELISTA

= Klicka pa vardet for att stélla in det
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Beskrivning av parametersidan

Alla parametrar ar organiserade som ett trad, dar de ar grupperade i mappar.

Klicka pa mappen for att komma till sidan Parametrar.

Parameter modification - Balancer 1

- E
Description

| INPUT - OUTPUT

3| BALANCING HEAD [B4] .

Slconzeronpa ‘ Parametersidor

o |Pick-up -

| BALANCING

(1| ROTATION SPEED CONTROL [

(3| GRAPHICS & DISPLAY | @

| DIAGNOSTIC

-
& JlB-] J J[ J[ J[® ][ <]
Faktiskt varde Méttenhet
Parameter modification - Balancer 1
BALANCING
Description Value
Parameternamn Start balancing mode Max-Tol

Tolerance signalling Unbalance
Manual balancing ON
Power-up balancing OFF
MNumber of cycles counter 1

1| CUSTOM STIFFNESS

Grundvarde,

Forinstalld av tillverkaren

10 3600 600 600

re e8] ||

el LI TL ool 1T

|
A

Kommandon
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Systemets kommandolista

ID lkon Tangent Beskrivning
0001 0 Shift + F1 | Stang VMX HMI-applikationen
0002 F1 Genomfor anslutningen mellan VMX HMI och kontrollenheten
0003 T F2 Koppla fran VMX HMI-applikationen fran kontrollenheten
E] VMX HMI-applikationen 6vergar till “somn”-lage for att tillata fjarranslutning
0004 F3 . .
under serviceoperationer

0005 h ’ F5 Byt inloggningsniva. Ett |6senord behbvs

0006 : D -—- Byt inloggningens l6senord

XXX _
0008 Shift + F3 | Visa fler upplysningar 6ver parametrarna
'—
0095 @_I ] Shift + F3 | Visar den sista sidan som 6ppnats i Viewer
[ —
0010 @ @ _ Shift + F2 | Byt den visade sidan mellan apparaterna som ingar i systemets konfiguration
0011 Shift + F4 | Skarmdumpa den skarmbild som visas

0012 m @ Shift + F6 | Vaxla mellan automatiskt och manuellt lage

0013 = ﬁ Shift + F4 | Tillgdng till parametrarnas setup
|

0014 [ --- Tillgang till systemets konfiguration
|

0015 --- Bekrafta operationen




Balance

Publicering: 220128

System S 9UMSEX521-1200
VM15 HMI-SNABBGUIDE
ID lkon Tangent Beskrivning
0016 ® --- Stryk anhallan
0017 » Shift + F8 | Lamna funktionen
0018 - Lamna funktionen och spara alla data
0019 F1 Ladda tillverkarens férinstéllda varde
0020 F5 Visa parametrarnas organisation som Explorer
0021 F7 Visa parametrarnas organisation som lista
A
0022 4 b - Andra pa férhandsgranskningens storlek som full sida
| Y/
.:I o
0023 - Aterstall eller ladda data
5]
0024 » Sakerhetskopiera eller spara data
0025 Q Byt setup
0026 --- Ladda tillverkarens forinstallda farger
0027 A Flytta markoren uppat
0028 v Flytta markoren nerat
0029 ‘ - Flytta markéren till vanster
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ID lkon Tangent
0030 > - Flytta markéren till héger
0031 + - Oka parametervirdet
0032 e— - Minska parametervardet
0033 ‘ F1 Visa férra menyn
0034 > F8 Visa nésta meny
0035 @»Proﬁ -- Tillgang till monitor-funktionen av Profibus / ProfiNET (“sniffer”)
0036 E TEST Tillgang till digitala I/O-gransytans testfunktioner
[O»
0037 E K 7 Tillgang till digitala 1/O-gransytans testfunktion pa kontaktdonet K7
[O»
0038 @* K8 Tillgang till digitala 1/O-gransytans testfunktion pa kontaktdonet K8
0039 0 Stéll in den digitala utgangen pa “0” (low = 13g)
0040 1 stll in den digitala utgangen pa “1” (high = hog)
0041 n > Vilj och aktivera delprogrammet
0042 /éESET Aterstall eller aktivera apparaten
x1=.. | o ,
0043 2 ‘ ’ - Sla fran visning av diagnosdata
X
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ID lkon Tangent Beskrivning
x1=..
0044 ‘ I ’ --- SIa pa visning av diagnosdata
X2 =..
0045 ‘ I ' - SIa fran
0046 ‘ I ' SERE
0047 @ - Start
0048 @ Stopp
0049 N Sparra valda parametrar. Data kan endast lasas upp genom inloggning som
installator
0050 @ Las upp valda parametrar
F] A.O.
0051 » - Tillgang till kalibreringsproceduren for analog utgang
—]0..10v
+] A.0
0052 » - Tillgang till kalibreringsproceduren for analog utgang
—] 10V
0053 \ 1 \ Starta testcykel Nr.1
0054 \ 2 \ Starta testcykel Nr.2
0057 Q - Zoomain
0058 Q Zooma ut
0059 REC Shift + F5 | Starta dataupptagning
0060 ST.OP Shift + F5 | Stoppa dataupptagning

10
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Kortens layout

DVGITAL INTERFACE

D e

5
souEEd

BALANCER

couecm PtKuFi Pm(un

Balanseringsdon [typ BN]

TOUCH DETECTOR

PDWER

Beroringsdetektor [typ TD]

GAUGE

GAUGE A GAUGEB GAUGE C GAUGE D wo
G2 G3 G4 G5 G6

Kaliber [typ GA]

HATAL N ERFACE

ADENC  GAUGEA  GAUGEE GAUGEC  GAUGH

§

&7

Matinstrument [typ NG]

MULTINET X6
ENENEREN
o7/ eElEle R S
K2 Twosiam
7 MULTINET K8 Tl
an
aE
E E ANALOG / DIGITAL INTERF ACE aE
K2 TRicgeR i
MULTINET [T
al
B
EE S
K2 TRIGGER I T E PRCFRUSOR CAN

Multinet [typ MN]

11
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1-PLAN-BALANSERINGSDON [typ BN]

AE -
“ @ BALANCER [1A-1] L—'*é C =

270° 0,017 mm/s fHz] 0
292° IfimA] 2
VIV O
Vrv o _—l
error 0x00 e

0x00 0x00
0,00 0,00
0,000 0,000

180°

£ | |, -
W/ ' L
ﬂ S

B

ENESENET . [

-= e

Aktuellt don & delprogram
Arbetsldge (automatiskt/manuellt). Blinkar nar cykeln pagar
Statusikonernas falt.
Grafiskt falt, som forestéller felbalansens diagram:
- Diagram
- Programmerade toleransgranser
- Vdrde for felbalans
E. Diagram for spindelns rotationshastighet: rotationsstatus, granser.
F. Diagram for balanseringshuvud. Beteckningen i stapeldiagrammet &r proportionell med vikternas hastighet.

o0 ®»

Symbolen” 1" anger, att de tva kompensationsvikterna star i kontakt.
G. Falt, som visar meddelanden och diagnostik
H. Horisontell kommandorad, tillganglig genom [Fx]-tangenter.
I. Vertikal kommandorad, tillginglig genom [Shift+Fx]-tangenter.

12
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Statussignaler
Felbalans Balanseringshuvud
Felbalans inom min.
3001 o 3017 Neutral iti add
£4— toleransomrade .’ eutral position uppna
Felbalans utanfor
3002 l’ o 3019 VARNING: Neutral cykel i fella
(@)= toleransomradet OQO eutratcykeliieliage
3022 ALARM: Max. vibration 3018 0@& VARNING: Neutral cykel omojlig
. . . MAX . ) .
Spindelns rotationshastighet 3021 o, Varning: Max. kompensation uppnadd
3008 Spindel stadig 3020 6 0 ALA.I-RM: Motor fel eller defekt >>
1 Begdran om neutral cykel
3004 Spindel med nominell hastighet Accelerationsmatare (pick-up)
i i i PICKUP
3005 % Spindel ej med nominell 3003 ALARM: Pickup ej redo
— hastighet !
MAX ALARM: Rotationshastighet 6ver .
3006 Ké max. gréns Balanseringscykel
3007 @ ALARM: Fel rotationshastighet 3039 lv°! ALARM: Balanseringscykel omojlig
Kommutator NoLink 3038 &g# ALARM: Timeout for balansering
. VARNING: Anslutning kommutator
3031 I é omjlig
3023 "'”Ka Kommunikationslink pagar ...
3 . Allmant
3028 i (animerad) man
2 LINK -
3832 I" i - Optimering av anslutning pagar ... 1004 | Allmant fel eller defekt
3032 I ) Kommutator ansluten Borstarnas kommutator
3015 E[l |E| VARNING: Kommutator fel inriktad 3016 E{-i Borstkommutator: Kraft TILL
! ON
3010 O VARNING: Stromgransen har natts 3036 - 1] Ringens kommutator: Magnetventil
i den statiska delen ON TILL
3013 p] [ | VARNING: Strémgrinsen har natts
—] i den roterande delen
ALARM: Temperatur pa statiska
3009 ! °E: delen
3012 H [ | ALARM: Temperatur pa roterande
°C delen
Od ALARM: Fel eller defekt i statiska
3011 -'1 delen
[ | ALARM: Roterande delen fel eller
3014 9] ! defekt
AE
3033 i é ALARM: Aktiv AE-link omdjlig
3034 Aktiv AE-sensor OK
3035 ALARM: Aktiv AE-sensor ej redo

13
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Kommandon
Viktigaste kommandon @
2001 . .
2002 F1 Starta/ Stoppa automatisk balanseringscykel [1 plan]
2038 . . . . o
2039 F2 Starta/Stoppa automatisk neutral positioneringscykel [vikter @ 180°]
2015 F4 Manuell drift av balanseringshuvudets motorer
2044 ) OM AKTIVERAD - Starta styrd manuell balanseringsprocedur [1 plan]
(FORBALANSERING)
2014 F7 Diagram for felbalans
2043 o
2042 F2 Kommutator TILL/FRAN
G@ h 4
) Manuell balanseringsprocedur [1 plan]
2049 +j= ? - Kalibrering
2046 i 3 i Ackwsm?n av. 2047 i @ i Aysluta ackvisition av
— balanseringsvikt —_— vikter
2062 i Q - Viktbyte 2050 @ F1 Korrigering
0024 » - Spara data 2048 ||:|| - Ignorera
Uoa
~—" Manuell drift av balanseringshuvudets motorer
KOMBINERAT lage ENKELT lage
2031 1692 F1 | Mbte framat 2020 10+ F1 | Motor 1 framat
2030 F2 | Méte bakat 2019 100 F2 | Motor 1 bakat
2032 F3 Parallell bakat 2022 0”2 F3 Motor 2 framat
2033 F4 Parallell framat 2021 0:’2 F4 Motor 2 bakat
. I I Véxla till "Kombinerat
2018 F6 | Vaxla till “Enkelt lige 2029 ({) 6 | sper

Kommandon i parametrarnas setup

Ce )
0036 IQ»TEST F2 DIGITAL GRANSYTETEST [Kontaktdon B1]

+| A.O.
0051 D»O 1oV F2 Kalibrering av analog utgang 0..10V [Kontaktdon B2]

14
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BERORINGSDETEKTOR [typ TD]

(=G

2004 1580 4

L]
REC

WM\L Uit [N | TSP VP P, ]
EV
0 4'0 0
‘ /45551' ‘ ‘ "‘;i ‘ > ‘
A. Aktuellt don, sektion, setup, delprogram
B. Arbetslage (automatiskt/manuellt). Blinkar nar cykeln pagar
C. Statusikonernas falt
D. Grafiskt falt, som forestdller kallornas diagram, som anvants for att aktivera granserna 1, 2 och 3.

Diagramnumret beror pa det aktiva delprogrammet.
- Kalla mot tidsdiagram
- Programmerade granser
- Programmerade gransernas status
- Kallornas numeriska varde
Kallvarden:
a = absolut
i = inkrementell
d = delta
M = max (topp)
E. Grafiskt falt som forestéller kallan till en oberoende kontroll av grans 3. | sa fall visas kéllan av ett grafiskt
stapeldiagram.
F.  Horisontell kommandorad, tillgédnglig genom [Fx]-tangenterna.
Vertikal kommandorad, tillgdnglig genom [Shift+Fx]-tangenterna.

15
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Statussignaler
Utgangar MIN
gang 5041 I]:U:l] Zon under toleransomradet
5001
W 2
5004 o . . MAX - MIN
Utgangsgranser aktiverade . .
5007 5055 IIH;D Zon utanfér toleransomradet
5010 L=
MAX
5003 -? Ip max — omedelbar signal 6ver
5006 . . - 2044 Q maximigransen
5009 Utgangsgranser ej aktiverade ——
MIN
5012 5047 Ip min —omedelbar signal under
FFT I minimigransen
-analys
FFT Ip crash — omedelbar signal 6ver
5014 P FFT i kontinuerligt lage 5039 crash-grénsen
FFT . - MAX - MIN | . delbar signal
5015 PEAK FFT i topp-detekteringslage 5051 LA p mai( mer .ome e : a.r s.|gr1a
L~ utanfor maximi- och minimigranserna
FFT ——
5013 ) FFT NOLL aktiv END
5028 [[[[D Jamforelse avslutad (Envelope)
Envelope -
MASTER GOOD 5 e .
5056 @ Processens varaktighet har inte 5033 Jamforelse har genomforts
E memorerats _’ (Envelope)
MASTER o ] MAX
5043 @ Ackvisition av processens varaktighet 5045 Eﬁ:m Aktuell process dver toleransomradet
. pagar
MASTER MIN
5049 @ Fel vid ackvisition av processens 5048 Aktuell process under
d varaktighet dJIU toleransomradet
MASTER MAX - MIN - -
5050 @ Ackvisition av processens varaktighet 5052 Aktuell process utanfér max. och min.
- har utforts korrekt _UIE: toleransomraden
MASTER Sensorer
5030 @ Master ej sparad
5016 s VARNING: Sensor ej redo
MASTER i
5042 i Ackvisition av master pagar 5019 A_;L“. VARNING: Sensor Nr. 1 for akustisk
! ] emission ej redo
; AE2 VARNING:Sensor Nr. 2 fér akustisk
5054 i Fel vid ackvisition av master 5021 -7//L°e emission ] redo
.
P
MASTER 5017 s VARNING: Kraftsensor ej redo
5053 T Ackvisition av master har genomférts &
k4 AUX
5027 -7/L-= VARNING: Hjdlpsensor ej redo
5031 @ Processen har utforts utan att
-si i POWER
@ STOPP-signalen har mottagits 5018 : VARNING: Kraftsensor fel eller defekt
@ Ingen utlésningssignal har mottagits AE1
5032 [[ﬂb efter START-signalen 5020 ; VARNING: AE1-sensor fel eller defekt
GO GO AE2 .
5034 0 Ij:[m Jamforelse pagar (Envelope) 5022 ! VARNING: AE2-sensor fel eller defekt
STOP AUX )
5028 ; VARNING: AUX-sensor fel eller defekt
5046 [[ﬂ Process avbruten :
MAX
5040 [[Dﬂ Zon Gver toleransomradet
Ordlista

AE = Akustisk Emission
Aux = Hjalpkalla

P = Kraft

V = Variabel

16
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Kommandon

Kommandon i automatiskt lage

3

4001 i F1 Korrektion grans 1
4002 : 2 F2 Korrektion grans 2
4003 : 3 F3 Korrektion grans 3
4004 : 4 F4 Korrektion grans 4
Kommandon i manuellt lage @
0042 RESET F1 Aterstill / Aktivera
1=. .
4006 @ % =. F2 Andrar pd delprogrammens FORMLER for att faststélla granserna
4005 F3 Snabb granskorrektion
0041 F4 OM AKTIVERAD - Byt delprogram
4061 F2 V1 variabel setup
4064 % iV2 F3 V2 variabel setup
4067 ﬁ IV3 F4 V3 variabel setup
4070 ﬁ I\M F5 V4 variabel setup
P
4079 ﬁ F6 Setup av kraftsensorn

3
12

-
1 Grinskorrektion

ANM.: Innehallen i menyerna beror pa den formel som aktiverats for delmenyn

aVv x aP x Absolut granskorrektion
iV x iP x Inkrementell granskorrektion
dV x dP x Granskorrektion Delta

17
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W=
nmn

*** Andring av delprogram: FORMEL

Begrepp
5 . Troskel Operator
Exit A . Bearbetning . S
(ldmna) Utgangssignal Killa Kalla Kanal Jamfor
Grans 1= [N] = No Latch +=OR logisk med
. . [a] = absolut .
Grans 2 = (ingen Latch) o Vv > nasta
. [i] = inkrementell 1.8 XXX
Grans 3 = [L] = Latch (d] = delta P < begrepp
Grins 4 = [E] = Edge - . =slut
. Skrivskyddat
Skrivskyddat begrepp tréskelvirde

Exempel: Processen anvander akustisk emission och kraftsensorer samtidigt

Grans1=NiV1>30.0 + NiP1>15
Grans 1 anvands som GAP ELIMINATION utifrén det inkrementella vérdet for variabel V1 (véntad variation p& 30 %) ELLER det
inkrementella vardet for kraftkanalen P1 (véntad variation pd 15 %). Den digitala utgéngssignalen har INGEN LATCH (dynamisk i
forhdllande till de instéllda troskelvardena)

Grians2=La-- > 0.0
Grans 2 oanvand

Grans3=LaP 1>80.0
Grans 3 anvands som KROCKHINDRANDE detektor baserad pd absoluta omedelbara vérdet av kraftkanal 1 (Gver 80%). Den digitala
utgdngssignalen &r LATCHED, allts§ aktiv fram till nésta dterstalining.

Grans4=La-- > 0.0
Grans 4 oanvand

ANM.: Begreppen eller trosklarna visade i omvant lage skyddas av systemets installator

Exempel: Grans 1 =NiAE 1> 30.0 + (K% 15

Begreppet "N iP 1” &r skyddat och kan endast andras av systemets installator.

PIC

Kommandon i Power input Setup

(=]

4080 = F2 Konfiguration av kraftsensorns nat
kW )

4081 100% F4 Setup av nominell effekt

4073

RMS 3

Instéllning av RMS-filter

18
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P P P AL

Kommandon fér konfiguration av Vx-variabeln

4046 F/;r F1 Aterstall FFT
FFT FFT|; . .
4047 P> 4045 PEAK i F2 FFT i Iage "run-time/ toppdetektor
FFT FFT - :
4050 Qe I 4049 . . I F3 FFT spara/nollstall offset bakgrundsljud
4056 _Bmﬂ]]]:l F4 Setup av forstarkningen av ing&ngssignalen
= +
4057 F1 Reducera ingangsforstarkning)
4058 F3 Oka ingangsforstarkning
+
0015 z F6 Bekrafta
4030 m F5 Setup av digitala filter
1 )
4031 I ] F2 Bandpassfilter Nr.1
4033 4032 F4 Aktivera/inaktivera bandpassfilter Nr.1
q
4039 | ] F5 Minska lagre frekvensen
T g "
4040 | ] F6 Oka hogre frekvensen
m
4037 F7 Minska 6vre frekvensen
—b "
4038 | ] F8 Oka 6vre frekvensen
4034 ‘2"- F3 Bandpassfilter Nr.2
4036 4035 F4 Aktivera/inaktivera bandpassfilter Nr.2
4043 di ] F5 Minska lagre frekvensen
4044 | ] > F6 Oka lagre frekvensen
4041 4i ] F7 Flytta ner digitala lagpassfiltret
4042 | ] ’ F8 Flytta upp digitala lagpassfiltret
FFT
4048 F F2 Setup av FFT
4010 R [ ! 4009 R [ y F2 Inaktivera analogt filter
s Ex V)
AEx
4071 =V F3 Link kalla AE till variabeln
4073 @ F4 Instéllning av RMS-filter
4072 x F5 Setup av full variabelskala
100% P
AE AE . .
4076 '_’/’E‘ 4075 '_’//Tb‘ F6 Aktivera sensor funktion kontroll redo
4074 F7 Filter downsample for inkrementell ldge
No. RMS
4082 i . F8 Antal mellanlagg per ingang for RMS-filtret
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P P P AL

Kommandon i konfiguration av Vx-variabel

4051 F5 Minska arbetsfonstrets frekvens

4052 F6 Oka arbetsfonstrets frekvens

4053 F4 Setup av arbetsfonstrets frekvensvinst
4054 ?né, F1 Minska forstarkningen i arbetsfonstret
4055 ﬁ,m]]]]]];’ F3 Oka forstarkningen i arbetsfénstret

0015 z F6 Bekrafta

Kommandon i parametrarnas setup

[Ce o
0036 IE»TEST F2 Digital gransytetest
+] A.O.
0051 I::»D 10V F2 Kalibrering av analog utgang 0..10V [kontaktdon B2]
Envelope-kommandon i manuellt lige @
0042 /{ESET F1 Aterstill / Aktivera
4106 E2 Starta process
4107 Stoppa process
4109 E3 Starta ackvisition
4110 Stoppa ackvisition
4098 F4 Radera master
4099 F7 Lage for redigering av master
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Kommandon i laget for redigering av master % llill 0034 > Fs G4 till nista meny
4104 | 4@m(f] | F1 | Valjzontill vanster 0031 I Shift+ |
_ F1
4105 | WP |l | F2 | Valjzontill hoger 0033 —_— | Shifte
. F2

Oka det dvre

4103 f |[mﬂ F3 toleransomradet f6r den

valda zonen

Minska det 6vre
4097 ’ il F4 toleransomradet for den
valda zonen

Oka det nedre
F5 toleransomradet f6r den
valda zonen

4102 | 4

Minska det nedre
D:u]] F6 toleransomradet f6r den
- valda zonen

4096

4111 (D U]j] Inaktivera den valda zonen
F7
4112 (D il Aktivera den valda zonen

Minska det 6vre
Iﬂﬂj F1 toleransomradet for alla
' zoner

4095

Oka det dvre
dﬂﬂ F2 toleransomradet for alla
zoner

4101

Minska det nedre
F3 toleransomradet for alla
zoner

Oka det nedre

\ 4
1)
4094 ‘E
fl@ F4 | toleransomradet for alla

4100
zoner

4114 - Iﬂ]j] » Fs thka toleransomradet for
varje zon

4113 »@« F6 er?ska toleransomradet for
varje zon

4115 E Aktivera ritningslaget

Shift +

F3

4116 Aktivera laget for val av zon

Shift + | Aterstill den senaste

0094 F6 andringen

0093 ') Shift + ,.’-.\vbr.yt den senaste
F5 andringen

4108 |[[|1D Sh;f7t+ Spara master
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KALIBER [typ GA]

Mattkontroll i processen och Mattkontroll i processen med rundhetsanalys

A |
= el

oK
iy Hm
v
200 25
724 G2
102,1 A
0,0 QK 0,2 G4 | [g]
102,1 Fn
72,4 ND
174,5 Ze 7
] A
3
a
a
a
« =
[

s (e fl- - ]| & [l J| |

Aktuellt don, sektion & delprogram
Arbetsldge (automatiskt/manuellt). Blinkar nar cykeln pagar
Statusikonernas falt.
Linjal
Utgangssignaler
Grafiskt falt som forestaller kdllornas diagram
- Mattdiagram
- Status for utgdngskommandon
- Status for kalibreringshuvuden
- Mattets numeriska varde
- Numeriskt varde fér programmerad offset
- Arbetshuvudets rotationshastighet
- Numeriska vardet av varje matningsomvandlare
G. Kommandorad, tillgédnglig genom [Fx]-tangenterna.
H. Vertikal kommandorad, tillganglig genom [Shift+Fx]-tangenterna.

mmooOw>»
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| s Ae)
Sy Hm @ 60

0.1 O

03 ()

n 1.6 pm

4,6 O

240 o |

0.2 >
1,3 )

3,2

B#

Aktuellt don, sektion & delprogram
Arbetsldge (automatiskt/manuellt). Blinkar nar processen pagar
Statusikonernas falt
Utgédngssignaler
Vardet av formens komponenter
Grafiskt falt som forestéller kéllornas diagram
- Rundhetsdiagram
- Status for utgdngskommandon
- Varde for formkomponenterna
- Arbetshuvudets rotationshastighet
- Mattenhet
G. Horisontell kommandorad, tillganglig genom tangenten [Fx].
H. Vertikal kommandorad, tillginglig genom tangenterna [Shift+Fx]

mmoo®r
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Kalibrering fére/efter processen

n
n@ =) H{ Bam

75,1 G2
0,8 G3

0,0 o 0.2 G4

0,6 Fn
6751 ND

1745 Ze °
500,0 MD BEC

IN TOLERANCE -
74

El

e | O | O L e
A.  Aktuellt don, sektion & delprogram
B. Arbetslage (automatiskt/manuellt). Blinkar nar cykeln pagar
C. Statusikonernas falt
D. Mattindex
E. Utgangssignaler
F.  Grafiskt falt, som forestaller matt, offset, arbetshuvudets rotationshastighet och omvandlarnas varde
G. Horisontell kommandorad, tillgénglig genom tangenten [Fx].
H. Vertikal kommandorad, tillgdnglig genom tangenterna [Shift+Fx]
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OK

=z vm [

A |
B om0

n 48 m

— 189 um

270

B~

® |[r0] < || *» el

mmoo®r

Aktuellt don, sektion & delprogram
Arbetsldge (automatiskt/manuellt). Blinkar nar processen pagar
Statusikonernas falt
Utgédngssignaler
Vardet av formens komponenter
Grafiskt falt som forestéller kéllornas diagram
- Rundhetsdiagram
- Status for utgdngskommandon
- Vardet av formens komponenter
- Arbetshuvudets rotationshastighet
- Mattenhet
Horisontell kommandorad, tillganglig genom tangenten [Fx].
Vertikal kommandorad, tillganglig genom tangenterna [Shift+Fx]
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Statussignaler
Utgangar Omvandlare
7036
7033
7030 Kommandon for att hoppa Over steg i f i .
7027 processen aktiverade 7017 i Over intervall
7039
7045
7038
7035
7032 Kommandon skippa i processen u .
7029 inaktiverade 7018 i Max. matbart matt
7041
7047
7062
5 OK
7065 Matt eller rundh.(.etskomponentbefter 7004 Matposition OK
7068 processen utanfor toleransomradet o
7060
5 OK
7063 Matt eller rundhetskomponept efter 7005 %+ Tillbakadragning OK
processen inom toleransomradet )
7066
7024 Fordrojd cykelstart aktiv 7006 Dé ALARM: Tillbakadragning omajlig
7026 Cykelstartens fordrojning har gatt ut 7007 I:I-? ALARM: Tillbakadragning fel
A . [[]
7042 Uppehallstiden har gatt ut 7008 Oy Data hold
1] . i i 4
7044 Uppehalistid ej aktiv 7009 [ | ALARM: Laddningsfel vid uppehdll av
! dataflédet
7048 Run-out utanfor toleransomradet 7003 DT ALARM: Kalibreringshuvud fel eller defekt
7049 Run-out inom troskelvardet Rundhet och form
7050 Analys av rundhet & form omojlig 7051 O Rundhetsfel
Kalibrering 7053 Extern avvikelse
7012 DeIprograT specifikt for " 7052 O Intern avvikelse
4 processen '/
7013 { DeIprograT specifikt for “efter 7054 Excentricitet
processen
7014 I:H Delprogram for ldgesstéllare 7055 O Ovalitet
7015 .» Delprogram med analys av rundhet & 7056 3-lobskomponent
£ form
7011 ”l ” Synkroniserade kalibreringshuvuden 7057 4-lobskomponent
7010 @g—t Korrigering av offsetvarde 7058 5-lobskomponent
—— K .
7016 ”l ” Synkroniserat matt 7059 Lo Overblivande form
7001 : . .
2002 mil HM Mattenhet: mil eller um
Matt
¢ _;l Utanfor intervall
I | Voo
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Kommandon i automatiskt lage

3

gt
6003 Q= F1 Offsetskning
6002 D= F2 Offsetminskning
6004 @ i F3 Offset noll-lage
0057 \ .
0058 F7 Zooma in / Zooma ut

Kommandon i manuellt lage @

0042 4ESET F1 Aterstill / Aktivera

E .
6001 o F2 Setup av offsetkorrektion
6005 @ F3 Nollstélining av funktioner
6039 F5 Funktioner for att analysera rundhet & form
6013 F6 Aktiverar/inaktiverar synkroniserade kalibreringshuvuden
6012 G2..G5 v &

o

0057 :
0058 F7 Zooma in / Zooma ut

Rundhet

0047 @ F1 Start

0048 @ F1 Stopp

0033 <4 F3 | Forra

0034 > F4 | Nasta

0057 Q F7 Zooma in

0058 Q F6 Zooma ut

@ Nollstéllning

6008 V' @ F1 | Mekanisk nollstalining

6006 D@ﬁ F2 Elektrisk nollstalining

6007 » - F3 Aterstall elektrisk nollstéllning

6009 + @ - F4 Masteravvikelse fran nollstdlining
MASTER

27



Balance
Systems

Publicering: 220128
9UMSEX521-1200

VM15 HMI-SNABBGUIDE

‘4%,

Mekanisk nollstéllning

Omvandlare som

I
& cwseim b4 O

-160,3

G2

Utanfoér mekaniska
noll-laget
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Delprogram: MATTFORMEL

D = Kq ( K2 G2 + K3 G3 + K4 G4 + K5 G5 )
Omvandlarens namn
Operator
Omvandlarens koefficient
Begrepp
Forstarkningskoefficient
Varde

Omvandlarens namn
De fyra kontrollerbara omvandlarna har féljande namn, associerade till kortets ingangar: G2, G3, G4, G5

Omvandlarens koefficient

Koefficienterna K2..K5 har i uppgift att utféra en avvigning av omvandlarnas avlasningar. Vardet hos dessa koefficienter beror pd omvandlarens kanslighet och
mekaniska konstruktion.

| regel stalls koefficientvédrdet in pa 1,0, man kan bestdmma vardena genom féljande procedur:

. Det ar mojligt att bestamma dem med foljande procedur:
. Lagg in ett mellanlagg med kand tjocklek, t.ex. 0,2 mm, mellan matstiftet och arbetsstycket.
- Las av det varde som visas av VM15, t.ex. 0,22 mm.
- Berikna koefficienten Kx (relaterad till aktuella omvandlaren: G2..G5) = Mellanldggets varde/avlést varde = 0,2/0,22 = 0,9091.
. Upprepa proceduren for varje anvand omvandlare.
Operator

Identifierar linkens typ mellan de olika omvandlarna:
“+" = Avldsningen av omvandlaren som foljer laggs pa
“."" = Avlasningen av omvandlaren som féljer dras av
“)” = Avslutar formeln.

Forstarkningskoefficient (finger ratio)

Koefficienten Kq faststéller en balansering av vérdet utifran “finger ratio”, alltsa férhallandet mellan avstanden matstift-huvudets stddpunkt och omvandlare-huvudets
stédpunkt (se bilden nedan).
Eftersom det &r ett geometriskt forhallande faststélls koefficienten Kq pa foljande satt.

Kg=(Lb+22)/57

dar Lb &r fingerlangden.

| féljande tabell visas forstarkningskoefficienten for standardfingrarna

”Finger ratio”
Fingerldangd Lb [mm] Kq fér Top Gauge 200
56 1368
70 1614
100 2140
120 2491
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Delprogram: MATTFORMEL (... forts)

Exempel 1 — Matt for diameter eller tjocklek med omvandlarna G2 och G3, och fingrar pd 70 mm

G2
L] [
_> —
G3
G2 G3

Formel: D = 1.614 (1.0 G2 + 1.0 G3)

Exempel 2 - Positionsmé&tt med omvandlaren G4 och finger pd 56 mm
J G4
1

Formel: D = 1.368 (1.0 G4)

Delprogram: RUNDHETSFORMEL

Rnd = K Gx

Omvandlarens namn
Forstarkningskoefficient

Rundhetsmatt

Mattet av rundheten bestdms genom att stélla in en formel, med enskilt begrepp, dar en av de fyra omvandlarna véljs (G2, G3, G4, G5). Formeln har féljande struktur:
Rnd = K Gx dar x=2,3,4,5.

Inneboérden av koefficienten K kan sammanfattas sa har: K = Kq Kx (se Mattformel).

Koefficienten K har i uppgift att avvdga de avlasningar som gors av omvandlaren. | regel dr koefficientens varde angivet i kalibreringshuvudets tekniska datablad, eftersom
det beror pa omvandlarens kanslighet och mekaniska konstruktion.

Koefficientens vérde kan stéllas in genom ovan beskrivna procedur for mattformeln.

Exempel: Formel for finger Lb = 70mm : Rnd = 1,614 G2

Kommandon fér setup av Gx-omvandlare

Anslutning och identifiering av kalibreringshuvuden TG200

Varje gang som ett kalibreringshuvud av typen TG200-LG kopplas in i ett system som redan &r inkopplat
F1 maste kommandot bekréftas for att det ska kunna utféras. Skulle motsvarande konfigurationskommando
inte visas pa skdarmen efter kommandot, betyder det, att kalibreringshuvudet inte &r rétt ansluten eller att
den har nagot fel.

6041

Kommandon i setup av parametrar

[Ce

£ . .
0036 @‘T ST F2 Digital gransytetest
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MATINSTRUMENT [typ NG]

Mattkontroll i processen och Mattkontroll i processen med rundhetsanalys

™ eavee [11] B4 [ (=1
Hm

I - )

100

! : K : | : I

100 0 -100 100 1]

m 41 G2 T 7@

! . 1 . !

100 0 -100 R
m 3.8 G4 r_grr,

100

88

754

624

" 27

38

5

124 a ﬁ

04 S —

12 «a

* 40 [5]

<[ JC J[ g J[ J[=][]

Aktuellt don, sektion & delprogram
Arbetsldge (automatiskt/manuellt). Blinkar nar cykeln pagar
Statusikonernas falt.
Linjal
Utgangssignaler
Grafiskt falt som forestaller kdllornas diagram

- Mattdiagram

- Status for utgdngskommandon

- Status for kalibreringshuvuden

- Mattets numeriska varde

- Numeriskt varde fér programmerad offset

- Arbetshuvudets rotationshastighet

- Numeriska vardet av varje matningsomvandlare
Kommandorad, tillgdnglig genom [Fx]-tangenterna.
H. Vertikal kommandorad, tillganglig genom [Shift+Fx]-tangenterna.
I.  Kalibreringshuvudenas linjaler

mmooOw>»

o
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A |
B o-=i:0

.60

ey

(=

B#

=Pl
-
2] 01O
B 03 0
1,6 (O
- "
02 >
1,3 )
3,2
— 6.4 pm
L@ Jl <« » s jla |

mmoo®r

G. Horisontell kommandorad, tillganglig genom tangenten [Fx].
H. Vertikal kommandorad, tillganglig genom tangenterna [Shift+Fx]

Aktuellt don, sektion & delprogram
Arbetsldge (automatiskt/manuellt). Blinkar nar processen pagar
Statusikonernas falt

Utgédngssignaler

Vardet av formens komponenter

Grafiskt falt som forestéller kéllornas diagram

Rundhetsdiagram
Status for utgangskommandon
Varde for formkomponenterna

Arbetshuvudets rotationshastighet

Mattenhet
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Kalibrering fore/efter processen

A ]
H{ Bnm
ULl T
o e RN
400 T T “a00
! : K : | : J . |
100 (i} -100 100 1] -100
41 G2 188.0 G3 - 79.1 5
[ [ | i+
100 ' 0 ' “100 0.0 o -
38 G4 =
79.1 Fn
-188.3 ND
267.4 ze
=
IN TOLERANCE B
B~
1 L Jlr
A. Aktuellt don, sektion & delprogram
B. Arbetslage (automatiskt/manuellt). Blinkar nar cykeln pagar
C. Statusikonernas falt
D. Mattindex
E. Utgangssignaler
F.  Grafiskt falt, som forestaller matt, offset, arbetshuvudets rotationshastighet och omvandlarnas virde
G. Horisontell kommandorad, tillganglig genom tangenten [Fx].
H. Vertikal kommandorad, tillgdnglig genom tangenterna [Shift+Fx]
I

Kalibreringshuvudenas linjaler

Analys av Rundhet & Form Efter Processen
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A |
BN om0 §i 0

10O

03 {J

n 3 pm

510

4,90 =

m-

0,6 Y

23 ()

— 16,9 ym

74

Er

| ® Jlre |l <« ][ » Laia i

Aktuellt don, sektion & delprogram
Arbetsldge (automatiskt/manuellt). Blinkar ndr processen pagar
Statusikonernas falt
Utgangssignaler
Vardet av formens komponenter
Grafiskt falt som forestaller kdllornas diagram
- Rundhetsdiagram
- Status for utgangskommandon
- Vardet av formens komponenter
- Arbetshuvudets rotationshastighet
- Mattenhet
G. Horisontell kommandorad, tillgdnglig genom tangenten [Fx].
H. Vertikal kommandorad, tillgdnglig genom tangenterna [Shift+Fx]

Tmoow»
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Statussignaler
Utgangar Omvandlare
7036
7033
7030 Kommandon for att hoppa Over steg i f i .
7027 processen aktiverade 7017 i Over intervall
7039
7045
7038
7035
7032 Kommandon skippa i processen u .
7029 inaktiverade 7018 i Max. matbart matt
7041
7047
7062
5 OK
7065 Matt eller rundh.(.etskomponentoefter 7004 Matposition OK
7068 processen utanfor toleransomradet — 3
7060
5 OK
7063 Matt eller rundhetskomponept efter 7005 %+ Tillbakadragning OK
processen inom toleransomradet =
7066
7024 Fordrojd cykelstart aktiv 7006 Dé ALARM: Tillbakadragning omajlig
7026 Cykelstartens fordrojning har gatt ut 7007 I:I-? ALARM: Tillbakadragning fel
A . ]
7042 Uppehallstiden har gatt ut 7008 Oy Data hold
1] . i i 4
7044 Uppehalistid ej aktiv 7009 [ | ALARM: Laddningsfel vid uppehdll av
! dataflédet
7048 Run-out utanfor toleransomradet 7003 DT ALARM: Kalibreringshuvud fel eller defekt
7049 Run-out inom troskelvardet Rundhet och form
7050 Analys av rundhet & form omdjlig 7051 O Rundhetsfel
Kalibrering 7053 Extern avvikelse
7012 DeIprograT specifikt for " 7052 O Intern avvikelse
processen e
7013 DeIprograT specifikt for "efter 7054 Excentricitet
processen
7014 I:H Delprogram for ldgesstéllare 7055 O Ovalitet
7015 O Delprogram med analys av rundhet & 7056 3-lobskomponent
£ form
7011 ”l ” Synkroniserade kalibreringshuvuden 7057 4-lobskomponent
7010 @i—t Korrigering av offsetvarde 7058 5-lobskomponent
b, .
7016 ”l ” Synkroniserat matt 7059 Overblivande form
7001 : . .
2002 mil HM Mattenhet: mil eller um
Matt
¢ _;l Utanfor intervall
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Kommandon
Kommandon i automatiskt lage ‘Ej
6003 %) it F1 Offsetskning
6002 %) o F2 Offsetminskning
6004 %) % F3 Offset noll-lige
&
882; Q F7 Zooma in / Zooma ut
Kommandon i manuellt lage @
0042 /{ESET F1 Aterstall / Aktivera
6001 ?:—t F2 Setup av offsetkorrektion
6005 @ F3 Nollstélining av funktioner
6039 F5 Funktioner for att analysera rundhet & form
6013 F6 Aktiverar/inaktiverar synkroniserade kalibreringshuvuden
6012 G2..G5
nno
&
882; Q F7 Zooma in / Zooma ut
Rundhet
0047 @ F1 Start
0048 @ F1 Stopp
0033 4 F3 | Forra
0034 > F4 | Nista
0057 Q F7 Zooma in
0058 Q F6 Zooma ut
@ Nollstéllning
6008 y ® F1 Mekanisk nollstallning
6006 #@ﬁ F2 Elektrisk nollstallning
6007 » - F3 Aterstall elektrisk nollstallning
6009 + @ - F4 Masteravvikelse frn nollstalining
MASTER
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Delprogram: MATTFORMEL

D = Kq ( K2 G2 + K3 G3 + K4 G4 + K5 G5 )
Omvandlarens namn
Operator
Omvandlarens koefficient
Begrepp
Forstarkningskoefficient
Varde

Omvandlarens namn
De fyra kontrollerbara omvandlarna har féljande namn, associerade till kortets ingangar: G2, G3, G4, G5

Omvandlarens koefficient

Koefficienterna K2..K5 har i uppgift att utféra en avvagning av omvandlarnas avldsningar. Vardet hos dessa koefficienter beror pa omvandlarens kanslighet och
mekaniska konstruktion.

I regel stalls koefficientvdrdet in pa 1,0, man kan bestdmma vardena genom féljande procedur:

- Det ar mojligt att bestimma dem med féljande procedur:
. Lagg in ett mellanldagg med kénd tjocklek, t.ex. 0,2 mm, mellan matstiftet och arbetsstycket.
. Las av det varde som visas av VM15, t.ex. 0,22 mm.
- Berékna koefficienten Kx (relaterad till aktuella omvandlaren: G2..G5) = Mellanlaggets varde/avlast varde = 0,2/0,22 = 0,9091.
- Upprepa proceduren for varje anvand omvandlare.
Operator

Identifierar linkens typ mellan de olika omvandlarna:
“+” = Avldsningen av omvandlaren som foljer laggs pa
“."" = Avlasningen av omvandlaren som fdljer dras av
“)” = Avslutar formeln.

Forstarkningskoefficient (finger ratio)

Koefficienten Kq faststéller en balansering av vérdet utifran “finger ratio”, alltsa férhallandet mellan avstanden métstift-huvudets stddpunkt och omvandlare-huvudets
stodpunkt (se bilden nedan).

Eftersom det &r ett geometriskt férhallande faststélls koefficienten Kq pa féljande satt.

Kg=(Lb+22)/57

dar Lb &r fingerlangden.

| féljande tabell visas forstarkningskoefficienten for standardfingrarna

”Finger ratio”
Fingerldangd Lb [mm)] Kq fér Top Gauge 200
56 1368
70 1614
100 2140
120 2491
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Delprogram: MATTFORMEL (... forts)

Exempel 1 — Matt for diameter eller tjocklek med omvandlarna G2 och G3, och fingrar pd 70 mm

G2
L] [
_> —
G3
G2 G3

Formel: D = 1.614 (1.0 G2 + 1.0 G3)

Exempel 2 - Positionsmétt med omvandlaren G4 och finger pd 56 mm
J G4
1

Formel: D = 1.368 (1.0 G4)

Delprogram: RUNDHETSFORMEL

Rnd = K Gx

Omvandlarens namn
Forstarkningskoefficient

Rundhetsmatt

Mattet av rundheten bestdms genom att stélla in en formel, med enskilt begrepp, dar en av de fyra omvandlarna véljs (G2, G3, G4, G5). Formeln har féljande struktur:
Rnd = K Gx dar x=2,3,4,5.

Innebérden av koefficienten K kan sammanfattas sa har: K = Kq Kx (se Méattformel).

Koefficienten K har i uppgift att avvaga de avlasningar som goérs av omvandlaren. | regel ar koefficientens vdrde angivet i kalibreringshuvudets tekniska datablad, eftersom
det beror pa omvandlarens kanslighet och mekaniska konstruktion.

Koefficientens vérde kan stillas in genom ovan beskrivna procedur fér mattformeln.

Exempel: Formel for finger Lb = 70mm : Rnd = 1,614 G2

Kommandon fér setup av Gx-omvandlare

Anslutning och identifiering av kalibreringshuvuden TG200

Varje gang som ett kalibreringshuvud av typen TG200-LG kopplas in i ett system som redan &r inkopplat
F1 maste kommandot bekréftas for att det ska kunna utféras. Skulle motsvarande konfigurationskommando
inte visas pa skdarmen efter kommandot, betyder det, att kalibreringshuvudet inte &r rétt ansluten eller att
den har nagot fel.

6041

Kommandon i setup av parametrar

[Ce

TEST Digi a
0036 O F2 igital gransytetest
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Anmarkningar:
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