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Paquetes del sistema

El sistema ROTALIGN touch esta disponible en cuatro modelos diferentes.

« ALI 50.000-B — ROTALIGN touch sin camara integrada ni médulo de conectividad.
« ALI 50.000-CAM — ROTALIGN touch con camara integrada

« ALI 50.000-MOB — ROTALIGN touch con conectividad movil integrada (incluye WiFil,
RFIDZ y ALIGNMENT RELIABILITY CENTER 4.0 ARC 4.03)

o ALI 50.000 — ROTALIGN touch versién completa (incluye camara integrada y conec-
tividad movil)

Ordenador ROTALIGN
touch

\
<

Sensor sensALIGN

Laser sensALIGN

< <<
<< S
<R S
R NEN

Bateria recargable de
sensALIGN (2 unidades
en paquete)

Cargador/adaptador de
ROTALIGN touch

Cargador/adaptador
sensALIGN

Cable del sensor sen-
SALIGN

Cable PC/USB
Lapiz de memoria USB

Sonda de comprobacién
de vibracion

RN N N N N
NN R NEE NN
UEE N U U N NN
UEE N U U N NN

Dispositivo de sujecion
de cadena pequeiio
(2 unidades en paquete)

1La transferencia de las mediciones de instalaciones entre ROTALIGN touch y el almacenamiento en la nube se realiza de modo
inalambrico a través de la plataforma de software ARC 4.0

2Esta tecnologia de identificacién se emplea para identificar las instalaciones que han de alinearse.

3Esta plataforma de software, también conocida como ARC 4.0 permite la gestién de las instalaciones de la planta de una
manera estructurada, mostrando las tendencias. Permite también la preparacion de tareas y la transferencia de mediciones de
las instalaciones al almacenamiento en la nube.
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ALI ALI

Nimero de ALI ALI
pieza

Componente 50.000- 50.000- _
50.000 g CAM 50.000-B

115 mm [4 1/2"] varilla
de apoyo, blanco (4 uni-
dades)

150 mm [5 15/16"] vari-
Ila de apoyo, negro (4
unidades)

250 mm [9 7/8"] varilla
de apoyo, verde (4 uni-
dades)

300 mm [11 13/16"]
varilla de apoyo, ama-
rillo (4 unidades)

Cadena de 300 mm
Cinta métrica mm/in

Pafo de limpieza de len-
tes

Llave Allen de 2,5 mm

Maletin de ROTALIGN
touch

Camara integrada )¢ X

Conectividad movil inte- x x
grada

A continuacion se muestran los componentes en las siguientes imagenes.
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Pantalla de inicio

La pantalla de inicio se muestra cuando se enciende ROTALIGN touch. También puede acce-

a
derse a la pantalla de inicio pulsando sobre el icono "Home" (Inicio).

Current asset:

15

Sillz

Horizontal alignment

Zg Lj%:

Soft foot

3 m 5
RMS]

Vibration check:

Al pulsar sobre cada icono se accede a sus respectivas funciones:

(1) El icono "Horizontal alignment" se emplea para acceder a la aplicacion de ali-
neacion horizontal.

(2) El icono "Soft foot" se emplea para acceder a la medicion de pie cojo.

(3) El icono "Vertical alignment" se emplea para acceder a la aplicacion de alineacion_
vertical.

(4) El icono "Live Trend" se emplea para acceder a la aplicacion Live Trend.

(5) El icono "Vibration check" (Chequeo de vibracidon) se emplea para acceder a la apli-
cacion de medicion de vibraciones.

(6) El icono "RFID" se usa para abrir las instalaciones asignadas a sus respectivas eti-
quetas RFID.

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

=)

Nota

Pueden realizarse diferentes aplicaciones para cada instalacion abierta, que pue-
den ser alineamiento de ejes, Live Trend, chequeo de vibraciones y medicion de
pie cojo.

(8) El icono "Camera" se emplea para acceder a la cdmara integrada.

(9) El icono "Asset park" (Parque de instalaciones) se usa para mostrar todas las ins-
talaciones guardadas.

(10) El icono "Resume" (Reanudar) se emplea para reanudar la ultima instalacion
abierta (siempre que se haya guardado) cuando el sistema se enciende.

(11) El icono "Gallery" (Galeria) se emplea para mostrar todas las imagenes tomadas
mediante la cdmara integrada del sistema.

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

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

ROTALIGN fouch 11



On-board help

. (14) El icono "Configuration" se usa para configurar los ajustes del ROTALIGN touch
(que incluyen idioma, fecha, hora, ajustes por defecto) y acceder a la conectividad
movil integrada.

o (15) El icono "Back" (Atras) se emplea para volver a la pantalla previa.

o (16) El icono "Power-off" (Apagar) se emplea para apagar el ordenador del
ROTALIGN touch.

o (17) El icono "Camera LED on/off" se usa para encender o apagar las luces LED de la
camara.

o (18) El icono "Help" (Ayuda) se emplea para acceder al archivo de ayuda incorporado.

12 Version de firmware:1.2
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Configuracion

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

« 'System settings' (Ajustes del sistema) se utiliza para ajustar el idioma, fecha, hora y
zona horaria del sistema, asi como para regular la transicion entre la pantalla de dimen-
siones, medicién y resultados, y el brillo de la pantalla.

= 04333

Language English
System settings
Date 23.11.2016
Time 04:33 Default settings
Time zone (UTC+01:00) Amsterdam, Berlin, Bern, Rome...
Wireless
Animation state
Auto brightness Sensor list

About

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

=

Nota

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

de 1500.
Units of length mm
System settings
Coupling angle unit degrees
Temperature unit Celsius Default settings
Default diameter 100 mm
Wireless
Default RPM 1500
Autostart intelliSWEEP measurement anant Ut
Take points automatically after stabilization
Default tolerance type Combined 50 Hz & 60 Hz About

Default cardan tolerance type Quarter degree

. 'Wireless connection' (Conexion inaldambrica) se utiliza para conectar ROTALIGN touch a
redes WiFi disponibles.

ROTALIGN fouch 13
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0 0436
O Networkname Status
System settings
Wireless connection

Default settings

Wireless
cmerx 2120160437
Q  Networkname Status
Sensor list System settings
Wireless connection
About eConais r Default settings
FC Bayern ul
O} et
- PTLean a reless
PTOffice ul
Sensor list
About

&)

Nota
El ordenador ROTALIGN touch puede conectarse Unicamente a redes WiFi que no
abran navegadores web separados para iniciar sesion.

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

Device type Serial number Connection type Visibility

System settings
sensALIGN Cable

O (@ sensALIGN 49000680 Bluetooth Default settings

Wireless
Sensor list
About

. La pantalla 'About' (Informacion del equipo) muestra el nUmero de serie, la version de
firmware de la aplicacion y la memoria disponible del ordenador.

u 09:49

ROTALIGN®touch

System settings

Serial number: 50200004
Firmware version: 1.2 (5000) Default settings
Hardware version: 3
Hardware configuration: All features
Free memory space: 28.0 GB Wireless
PRUFTECHNIK AG Sensor list
ed and produced by PRUFTECHNIK AG. AlL rights reserved. Some ideas and
About

r modify it under the terms of the GNU Lesser
ware Foundation; either version 2 of the License, or @

14
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Componentes

Ordenador ROTALIGN touch

El ordenador ROTALIGN touch posee una pantalla multitactil. Se maneja tocando la pantalla y
deslizando los dedos sobre ésta. El ordenador se enciende pulsando y manteniendo presionado
el botdn de encendido, situado en la parte frontal del ordenador, hasta que emite un pitido.

USB port/Sensor & charge sockets Ambient light sensor

A A ieas
| 7 Bluetooth communication LED
| -

—> Powerbutton

A Battery status LED

Versatile stand

I
El ordenador se apaga tocando el icono Apagar [] en la pantalla de inicio.

Current asset:

-Power off icon

Verti
alignment Viorationcheck |  Camera Gallery Confguration

Puertos del ordenador, camara integrada e inscripciones

El ordenador ROTALIGN touch esta provisto de tres conectores que se encuentran debajo de la
tapa guardapolvo deslizante, situada en la parte superior del ordenador.

__ . . > Slidingdustcap

[1] USB host connector for
USB memory stick (for
saving measurementfiles
and carrying out fimware
updates)

S5~ . [2)Universal connector
for sensor, PC and
charger

"+ - s [3] Power connector for
charger

El ordenador ROTALIGN touch posee una bateria interna recargable, la cual se carga conec-
tando el ordenador ROTALIGN touch a la red eléctrica a través del cargador/adaptador sumi-
nistrado. El cargador/adaptador se conecta al conector de alimentacién (véase la imagen mas

ROTALIGN fouch 15
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arriba). Los LEDs de estado de la bateria muestran el estado de carga de la bateria y la canti-
dad aproximada de carga restante en la misma. El ordenador ROTALIGN touch puede con-
tinuar usandose para realizar mediciones mientras se esta cargando.

Ordenador apagado y sin cargar Los tres LEDs apagados

Ordenador encendido con capacidad  El LED situado mas arriba parpadea en rojo
de carga < 10 %

Ordenador encendido con capacidad El LED situado mas arriba emite luz verde continua
de carga > 10% pero < 40 %

Ordenador encendido con capacidad  El LED situado mas arriba y el intermedio emiten luz
de carga > 40% pero < 69% verde continua

Ordenador encendido con capacidad Los tres LEDs emiten luz verde continua
de carga > 70%

Carga detectada Los tres LEDs parpadean una o dos veces [azul o
blanco si la tension de salida es de 12 V]

Cargando con estado de carga < El LED situado mas arriba parpadea en verde

40%

Cargando con estado de carga > Los LEDs situados mas arriba y los intermedios par-
40% pero < 70% padean en verde

Cargando con estado de carga > El LED situado mas arriba y el intermedio emiten luz
70% verde continua, mientras que el LED inferior par-

padea en verde

El ordenador ROTALIGN touch posee una camara integrada, situada en la parte trasera de la
unidad, la cual puede usarse para tomar fotos a las maquinas.

Camera LED Camera lens Camera LED

Label containing
computer serial
numberand
rechargeable
battery details and
disposal

Versatilestandin
closedposition

16 Version de firmware:1.2
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Laser sensALIGN

El diodo semiconductor ladser emite un haz de luz roja (longitud de onda de 635 nm)
visible alli donde alcanza una superficie. El haz laser de Clase 2 se emite con un dia-
metro de aprox. 5 mm (3/16").

El l1aser sensALIGN se enciende pulsando y manteniendo presionado brevemente el
botdn de encendido y apagado (On/Off). El LED "haz activo" emite luz roja.

A\

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

Vertical beam position

thumbwheel (yellow) Beam active LED

Battery status LED Clamping lever (depicted
here in the ‘open’ position)

-\_\\"‘H.h__

—
— A
——
\ On/Off push button switch
~

sliding dust cap /—1\\\
S

(yellow) 4“,'
1O NG
N/

Horizental beam position

Laser aperture
thumbwheel (yellow)

Charger/adapter
socket (shown covered)

El haz se ajusta durante la configuracion inicial cambiando sus angulos verticales y hori-
zontales usando las ruedas de posicién, de modo que el haz alcance la lente del sensor sen-
SALIGN de manera perpendicular.

El l1aser sensALIGN es resistente al agua y al polvo (IP 65). Los sistemas oOpticos y electronicos
internos estan sellados internamente, lo que impide una posible contaminacion.

La informacion relativa al estado de la bateria, el angulo de rotacidn, la temperatura y el
numero de serie del laser sensALIGN se transmite a través del haz |aser hasta el sensor sen-
SALIGN. Dicha informacion se conduce hasta el ordenador ROTALIGN touch.

El ldser sensALIGN se alimenta usando la bateria recargable sensALIGN (bateria recargable de
polimeros de litio de 3,7 V 1,6 Ah). La bateria recargable estad conectada al laser y debe car-
garse usando Unicamente el cargador/adaptador sensALIGN, esto es posible solamente
cuando la bateria esta conectada al laser.

ROTALIGN fouch 17
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Sensor sensALIGN

El sensor sensALIGN alberga dos detectores de posicion, los cuales miden la posicion exacta y
la inclinacidn del haz laser mientras se giran los ejes. El sensor lleva integrada tecnologia Blue-
tooth para la transmisién inalambrica de datos de medicién al ordenador ROTALIGN touch. El
sensor sensALIGN también transmite datos del |dser sensALIGN al ordenador. La tecnologia
inteligente del sensor sensALIGN se usa para determinar el angulo de rotacion de ejes y la
vibracion de maquinas.

Clamping lever
stopper (positioned on

} sensALIGN rechargeable battery)
=

Battery status LED

E!Iuetqolh_ Clamping lever (depicted here
communication in the ‘open’ position)
LED

Laser beam adjustment
LED (four in number)

On/Off push button switch

Sliding dust cap (red)

Charger/adapter/sensor
cable socket(shown covered)

Colocados en la parte frontal del sensor sensALIGN se encuentran los siguientes indicadores
LED:

>> LED de estado de la bateria
>> LED de comunicacion Bluetooth

>> Cuatro LEDs de ajuste del haz

Inscripciones del laser y el sensor sensALIGN

El diagrama de inscripciones representa al laser sensALIGN y al sensor sensALIGN. Muestra
los simbolos, marcas y etiquetas grabados, tal y como aparecen en el encabezado de las res-
pectivas mediciones. Las etiquetas de seguridad del laser estan pegadas en la carcasa del
laser sensALIGN en las posiciones que se muestran en el mencionado diagrama. La etiqueta
de la bateria recargable estd ubicada en la parte trasera de la bateria recargable sensALIGN.

18 Version de firmware:1.2
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This symbaol is engraved on the
top of both sensALIGN laser

The black label is on the back of sensALIGN™

Reecha st b I bum padym er batany
L

sensALIGN rechargeable battery
ALl 4.960 which is mounted on
both sensALIGM laser ALl 4.910
and sensALGN sensor ALl 4.900.

and sensor, and indicates the
direction of the clamping levers
open position.

-

)

OPEN

CAUTION

LASER RADIATION

*E DO CT STARE INTCI EEAM

P i, pubsi « 40,5 A=E3EAT

CLASS 1| LASER PRODUCT

A0 EXPOEURE - Laser edlatian
tramitied ¥om thi sperbara

This label is found on

[ the side of sensALIGN
LASER RADIATION

DO NOT STARE laser ALl 4.910,
INTO BEAM

>

This label is found (
on the side of
sensALIGN laser

ALI4.910. \GN™

P inW, pulss <400 A=6350m
Compiles with 28 CFR 04010

md 535 mon byt The part number,
datad Jing 24 207

serial number and

In this example, the next date of manufactura

‘,PL (ﬁ calibration due date is May are engraved at
O 4
u? 1:‘."'.. 2016. \\ the bottorn of both
Type ALI 4.900 sensALIGN sensor and

C’?? \c';E S:No.4900 1245 laser. The service and

/4"’-"?"5[) p\l_‘iog Date October 2013 calibration label is also
This circular label is located This symbaol is engraved on the side of sensALGN attached at the bottom
on the outside of the sensor next to the countersunk hole, and indicates the of the units.
sensALIGN laser aperture. position to place the vibration check probe ALl 4.905

Bateria recargable sensALIGN

Tanto el laser sensALIGN como el sensor sensALIGN se alimentan usando la bateria recar-
gable sensALIGN. La bateria se carga usando el enchufe del cargador/adaptador usando el car-
gador/adaptador sensALIGN. Si la capacidad de |la bateria es superior a 50% [capacidad
aceptable para una medicion], el LED de estado de la bateria se enciende emitiendo luz verde,
tanto en el laser como en el sensor sensALIGN, durante 2 segundos mientras se enciende.
Durante el proceso de carga, el LED de estado de la bateria parpadea en verde. Cuando la bate-
ria estd completamente cargada, el LED emite luz verde continua si el cargador permanece
conectado.

Encendido Emite luz verde durante Emite luz verde durante Emite luz roja continua
3 segundos cuando la 3 segundos cuando la cuando se encuentra
autonomia de la bateria autonomia de la bateria en modo beam finder.
es > 10 horas es > 10 horas

ROTALIGN fouch 19
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Carga de la
bateria

Parpadea en verde cada
3 segundos cuando la
autonomia de la bateria
esta entre 5 - 10 horas

Parpadea en rojo cada 3
segundos cuando la auto-
nomia de la bateria esta
entre 1 - 5 horas

Parpadea en rojo de
forma constante cuando
la autonomia de la bate-
ria es < 1 hora

Parpadea en verde
cuando se esta car-
gando

Emite luz verde con-
tinua cuando se ha car-
gado completamente

Emite luz roja cuando se
produce un error
durante la carga.

Parpadea en verde cada
3 segundos cuando la
autonomia de la bateria
esta entre 1 - 5 horas

Parpadea en rojo cada 3

segundos cuando la auto-

nomia de la bateria no
es suficiente para medi-
ciones de larga duracion

Parpadea en rojo de
forma constante cuando
la autonomia de la bate-
ria es < 1 hora

Parpadea en verde
cuando se esta car-
gando

Emite luz verde con-
tinua cuando se ha car-
gado completamente

Emite luz roja cuando se
produce un error
durante la carga

Parpadea en rojo
cuando se encuentra
en modo de medicidn

Tenga en cuenta que la
medicion se puede rea-
lizar en ambos modos

LED apagado

Para sustituir las baterias recargables, use la llave Allen de 2,5 mm suministrada [0 0739
1055] para retirar los dos tornillos hexagonales que sujetan la bateria al laser o el sensor sen-

SALIGN.

20
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The position and removal of sensALIGN
rechargeable battery is identical in both
5ensALIGN laser and sensALIGN sensor
ALI4900.

sensALIGN
rechargeable battery

--..___‘_‘
P

wi Hex screw

iLas baterias usadas deben desecharse respetando el medio ambiente!
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Componentes de montaje

Soportes de montaje

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

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

A

CUIDADO

iAsegurese de que los soportes quedan bien fijados sobre sus superficies de montaje!
No utilice soportes de montaje de fabricacion propia ni modifique la configuracion ori-
ginal del soporte suministrado por PRUFTECHNIK (por ejemplo, no utilice varillas de
apoyo durante un tiempo superior a aquéllas suministradas con el soporte).

Anchor peg

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

Fijelas en ese momento apretando los tornillos hexagonales en los laterales de la abra-
zadera del soporte.

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

Sujete la cadena sin apretar con la espiga de anclaje.
Gire el tornillo de pulgar del soporte para apretar el ensamblaje contra el eje.
Fije el extremo suelto de la cadena hacia atras sobre si misma.

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

Para retirar los soportes, afloje el tornillo de pulgar y, a continuacion, retire la cadena de su
espiga de anclaje.
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Montaje del sensor y el laser sensALIGN

Monte el laser sensALIGN sobre las varillas de apoyo del soporte fijado sobre el eje de la
maquina izquierda (normalmente la maquina de referencia) y el sensor sensALIGN sobre las
varillas de apoyo del soporte fijado sobre el eje de la maquina derecha (normalmente la
maquina movil) - visto desde la posicion normal de trabajo. Antes de montar el laser y el sen-
sor sensALIGN, asegurese de que las palancas de sujecion amarillas se encuentran en la posi-
cion de apertura. Para ello, coldquelas al frente. Ello permite que los componentes se deslicen
sobre las varillas de apoyo.

Fije el laser y el sensor sensALIGN sobre las varillas de apoyo correspondientes. Para ello, cie-
rre las palancas de sujecion amarillas. Cierre las palancas empujandolas hacia detras hasta
que queden sobre los topes.

Asegurese de que el laser puede pasar por encima o a través del acoplamiento y de que no
quede bloqueado.

Tanto el laser como el sensor sensALIGN deben encontrarse a la misma altura, lo mas bajo
posible, pero lo suficientemente alto para que el haz no quede bloqueado por la brida del aco-
plamiento. Ademas, visualmente debe parecer que ambos alineados angularmente el uno con
el otro.

Haga los ajustes finales. Para ello, afloje los soportes levemente si es necesario y, a con-
tinuacioén, girandolos y reapretandolos.
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Pantalla de dimensiones

[Cas o 2015 05191600
-
:

OEDEE
u Y Y

SN NN
O N o+
3 wlon o

Enter Sensor-to-coupling centre dimension then tap )

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

o (2) Toque el icono de las unidades de medicidn m para configurar las unidades desea-

das. El icono alterna entre "mm" y "in".

Toque los campos de dimensiones e introduzca todas las dimensiones requeridas. El usuario

puede decidir tocar el botdn 'Siguiente' para proceder a introducir la siguiente dimen-
sion. Las dimensiones pueden introducirse solamente cuando el campo de dimensiones esta
resaltado en verde.

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

Las propiedades de maquina y acoplamiento pueden editarse tocando la maquina o el aco-
plamiento respectivos.

-
. . . . . . . M}
Cuando se hayan introducido todas las dimensiones requeridas, el icono 'Medir" apa-
recera.

~
M) . .
Toque para proceder a la medicion.

Propiedades de maquina

Machine type

Machine color

Thermal growth

ROTALIGN fouch
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Deslice el carrusel de maquinas hacia arriba o hacia abajo (o toque la flecha superior o infe-
rior) para seleccionar la maquina deseada. Posicione la maquina deseada en el centro del

carrusel y, a continuacion, toque para confirmar la seleccién y volver a la pantalla de

dimensiones.

Color de maquina

El color de maquina deseado puede ajustarse desde esta pantalla tocando el elemento "Color

de maquina". Aparecera una paleta de colores.

Machine color

Thermal growth

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

continuacion, toque para confirmar la seleccidn y volver a las dimensiones con las

magquinas ya con sus colores deseados.

Crecimiento Térmicol

Acceda a la pantalla de crecimiento térmico tocando el elemento "Crecimiento térmico".

Los valores de crecimiento térmico pueden introducirse solamente cuando se han definido los

pies de maquina.

Thermal growth enabled: 0 -

v ]

Machme type

-0.13 0.20 0.01 0.00

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

Thermal growth ; E

Thermal growth

Para introducir cualquier valor de crecimiento térmico especificado en la posicién de pie reque-
rida, toque la casilla de valor correspondiente y, a continuacion, proceda a introducir el valor
de crecimiento térmico usando el teclado en pantalla. Recorra todos las casillas de valor

usando 0, opcionalmente, tocando la posicién de pie deseada.

1Movimiento de la linea central del eje asociado o debido a cambios en la temperatura de la maquina.

26
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Los valores de crecimiento termico se activan deslizando el icono - hacia la derecha
[1]. Cuando los valores de crecimiento térmico estan habilitados, la correspondiente maquina
dentro del recuadro del mini tren, situado en la esquina superior derecha, se pone de color

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

Calculadora de crecimiento térmico

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

Tras acceder a la pantalla de crecimiento térmico, pulse la casilla de valor del par de pies [1]
donde debe introducirse el crecimiento térmico. La casilla esta resaltada en color verde [2], vy
aparece la pestafia 'Calculator' (Calculadora) [3].

Thermal growth mm i e
Thermal growth enabled:
. .
. Thermal growth
-
Thermal growth mm ®
0 E——— o oo
) v " BT

‘ 0.00 J 0.00 0.00 0.00

/ *
ging in volume in in = ]
s o v -+
7 8
45
12
0

‘ 0.00 0.00 0.00

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

Thermal growth

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

>> temperatura ambiente (temperatura inicial)
>> temperatura de funcionamiento de la maquina (temperatura final)

>> distancia desde la base de la maquina (o plano de calce) hasta la linea central del eje (lon-
gitud)

Con los valores de crecimiento térmico habilitados [4], |a correspondiente maquina dentro del
recuadro del minitren, situado en la esquina superior derecha, se pone de color naranja [5].
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Pulse m para visualizar simultdneamente el valor calculado de crecimiento térmico para el
correspondiente par de pies (6) y pase al siguiente par de pies (7).

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

Propiedades de acoplamiento

Cartan
Coupling type

Short flex

Short flex
Coupling format
Tolerances

Targets

Deslice el carrusel arriba o abajo, y seleccione el tipo de acoplamiento deseado.

Objetivos?
Acceda a la pantalla de objetivos de acoplamiento tocando el elemento "Objetivos".

Targets
Targets enabled:

v [

— + —

*1' 4 7 8 9

& & ..

1 2 3

0.50 0.00 0.00 . O T

Targets represent the amount of misalignment in cold conditions needed to reach a ‘zero”
alignment in operating conditions. @

Para introducir cualquier especificacion objetivo del acoplamiento, toque la casilla de valor
correspondiente y, a continuacion, introduzca el valor objetivo usando el teclado en pantalla.

Recorra todos las casillas de valor usando m 0, opcionalmente, tocando la casilla de valor
deseada.

Los valores objetivo de especificacion se activan deslizando el icono - hacia la derecha
[1]. Cuando los valores objetivo estan habilitados, el acoplamiento [2] dentro del recuadro del
mini tren, situado en la esquina superior derecha, se pone de color naranja, Después de intro-

ducir los valores objetivo, toque para continuar.

lvalores de desalineacion especificados como desplazamiento (offset) y angulo en dos planos perpendiculares (horizontal y ver-

tical) y usado para compensar las cargas dinamicas.
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Ajuste del haz laser

1. Deslice la tapa guardapolvo del laser sensALIGN para descubrir la apertura.

A\

ADVERTENCIA
El laser sensALIGN DEBE permanecer apagado.

2. Con el laser APAGADO, lleve a cabo un preajuste para asegurarse de que el haz laser se emi-
tird perpendicular a la carcasa del laser. Use las dos ruedas de posicion del haz para centrar el

'blanco' de la manera mas precisa posible.

3. Pulse el interruptor ON/OFF para encender el laser sensALIGN.

A\

ADVERTENCIA
iNo mire fijamente al haz laser!

4. Con las lentes tapadas, deje que el haz laser alcance el centro de la tapa guardapolvo del
sensor sensALIGN.

5. Deslice la tapa guardapolvo para exponer las lentes. Observe los cuatro LEDs de ajuste de
haz del sensor sensALIGN mientras ajusta el haz laser usando las ruedas de posicion de haz
vertical y horizontal. Las ruedas se usan para ajustar los angulos del haz laser horizontal y ver-
tical.

6. Realice este ajuste hasta que los cuatro LEDs del sensor sensALIGN parpadeen en color
verde una vez por segundo.

7. Si los LEDs parpadean en verde dos veces por segundo, ello significa que el angulo por el
cual el haz laser penetra en el sensor es correcto, pero existe un offset. Elimine el offset
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deslizando hacia detras la tapa guardapolvo del sensor sensALIGN para tapar las lentes y, a
continuacion, afloje el dispositivo de sujecion de cadena que sujeta al sensor sensALIGN y
mueva el sensor hacia los lados. Al mismo tiempo, suelte las palancas de sujecion del sensor
sensALIGN y mueva el sensor hacia arriba y hacia abajo hasta que el haz laser quede centrado
sobre la tapa guardapolvo.

=

Nota
Durante este ajuste, NO toque el laser sensALIGN.

8. Abra las lentes del sensor deslizando la tapa guardapolvo y compruebe el parpadeo de los
cuatro LEDs. Si los cuatro parpadean en verde una vez por segundo, ello significa que el haz
laser se ha centrado correctamente y que puede llevarse a cabo la medicion.

Funcionamiento de los LEDs de ajuste del haz

Los cuatro LEDs de ajuste del haz proporcionan ayuda mientras se ajusta la posicion del haz
laser sobre los detectores de posicidn del sensor sensALIGN. Los LEDs indican el angulo y la
posicidn a los cuales el haz |aser penetra en el sensor. Los LEDs parpadean en rojo o en verde
dependiendo del angulo al cual el haz laser alcanza al sensor. El color verde indica un angulo
pequefio, mientras que el color rojo indica un angulo grande que debe corregirse antes de
comenzar con la medicidn.

Encienda el sensor sensALIGN Los cuatro LEDs se iluminan en rojo y des-
pués siguen parpadeando cada dos segundos.

Haz laser alcanzando la tapa guardapolvo Los cuatro LEDs parpadean en rojo cada
[laser apagado] segundo
Haz laser penetrando en el sensor con una Uno o mas LEDs parpadean en rojo cada
desviacion angular grande segundo
Haz laser penetrando en el sensor con una Los cuatro LEDs parpadean en verde dos

desviacion angular pequena o insignificante, veces por segundo
pero con un offset

Haz laser penetrando en el sensor sin una Los cuatro LEDs parpadean en verde cada
desviacion angular apreciable ni con offset segundo
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Vista XY

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

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

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

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

a 09:43

.
Plane 1 Plane 2 Sensor ¢ I :
SN:49000680 = 50% CH
Laser adjustment ‘
@ 3589
1 11 0 ]
] [ i
2.3° Sensor list
: a =2
L
= -0.324mm| |X= -0.885 mm| Laser 23°¢ i Laser properties
Y=  -10308mm| Y=  -8.905mm| M1 &
S ti
Absolute Set to zero @ 358.8° witeid ol
Angle difference XY View
@ 0.1°
w ®

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

La funcidn "Ajustar a cero" puede utilizarse para comprobar el efecto que la vibracién ambien-
tal y de maquinas tiene sobre la medicidén. Tenga en cuenta que "Ajustar a cero" Unicamente
esta activada cuando el estado del haz laser [1] es "OK" o "Centrado".
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XY View information

Plane 1 Plane 2 Sensor 225°C U

SN:49000680 = 50% (H
Laser adjustment
@ 3591° ¢ ]
1] 1
[ [ .
Sensor list
y ¢ 23
AX=  0.000mm||[AX=  0.001 mm| Laser e 0 EAsSTPIOpSTties
AY=__ 0002mm| [AY= 0001 mm| W10 am &
: Sensor properties
Absolute 2 Settozero | @ 359.0° il
Angle difference XY View
@ 0.1°
w ®

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

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

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

[P 20750511, 160)
Device type Serial number Connection type  Visibility
sensALIGN Cable
Laser adjustment
@) sensALIGN 49000133 Bluetooth
o @ sensALIGN 49000680 Bluetooth
Scanning for sensor(s) .
Laser properties

Sensor properties

XY View

H

Propiedades del laser - muestra informacion detallada acerca del ldser sensALIGN en uso

& 161

Serial number 49100054

Laser adjustment ‘
Angle 14°
Temperature 22.0°C Servor st
Battery status 100%

Laser properties
Calibration expiry date 2016-09-05
Laser FW version 1.08 SSrsoUpropses
Laser status Laser OK XY View

e ]

Propiedades del sensor - muestra informacion detallada acerca del sensor sensALIGN en uso
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Information

Serial number

Angle

Temperature

Battery status
Calibration expiry date
Sensor FW version

Laser status

49000680

2.2°

22.0°C

100%

2016-01-17

1.15

Laser OK

Laser adjustment

Sensor list

Laser properties

Sensor properties

XY View

ROTALIGN fouch
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Inicializando el sensor

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

Fa |
- e

o | Erreur de communicat

Efféundescomimunication

Toque el area del detector [2] o el area del sensor/laser [3] para acceder al elemento de
menu 'Lista de sensores'.

T 417

@ woouen  soooosto shetootn @[3

@  sensorlist

e Scanning for sensor(s) §
Laser properties

Sensor properties

() Device type Serial number Connection type  Visibility

(3 sensALIGN Cable

XY View

H

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

() Device type Serial number Connection type  Visibility

sensALIGN Cable
@ . sensALIGN 49000680 Bluetooth Initializing
o Sensor list

[ New sensor has been selected for measurement. }

Laser properties

Sensor properties

XY View

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

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

IntelliSWEEP! - Este es el modo de medicidon usado para medir maquinas de aco-
plamiento estdndar. Detecta las influencias de los errores como huelgo en el aco-
plamiento, rotacién irregular y vibracion ambiental, y elimina automaticamente los
errores que se produzcan.

IntelliPOINT2 - Este modo se utiliza cuando los ejes desacoplados pueden ser detenidos
en posiciones definidas (como en los ejes carddn desmontados). También se utiliza
cuando los ejes estan acoplados, pero existe juego torsional. Este modo garantiza que
los puntos de medicion permanecen sobre el mismo arco de rotacion, lo que aumenta la
precision.

IntelliPASS3 - Este modo se utiliza cuando los ejes desacoplados no pueden ser dete-
nidos en posiciones definidas.

Multipuntos - Este es el modo usado para medir ejes no acoplados [cojinetes radiales],
cojinetes de metal Babbitt, ejes dificiles de girar, ejes con rotacion brusca, situaciones
en las que se dan vanos largos o una desalineacion severa que facilmente causara que el
haz se salga de rango.

Estatico4 - Este modo se usa para medir maquinas verticales.

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

Rotatesshaftsor tap (&) to measure

Toque el encabezado del modo de medicion [1] para acceder al carrusel de modos de medi-

cion.

1Un modo de medicién de alta definicién que asiste activamente al usuario detectando y eliminando automéaticamente la influen-

cia de errores tales como la holgura del acoplamiento, angulo de rotacién o vibraciones.

2Este modo se utiliza cuando los ejes desacoplados pueden ser detenidos en posiciones definidas. También se utiliza cuando los

ejes estan acoplados, pero existe juego torsional.

3En este modo, el eje que sujeta el laser se gira de manera que el haz laser atraviese el sector central del detector.

4El modo de medicién de reloj estatico se usa tanto para maquinas horizontales como verticales. Las mediciones se toman

mediante ejes posicionados en cualquiera de las ocho posiciones de reloj definidas. En este modo de medicion, el inclindmetro

electronico estd inactivo.
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Statie-clpck
Measurement mode

IntelliSWEEP

This mode measures standard
coupled machines while
eliminating error influences such
Z as coupling play and rough
IntelliSWEEP e e
continuously in any direction
until an acceptable quality is
attained.

Maltigoint

Measurement mode

Multipoint

This mode is designed for
machines with sleeve bearings,
non-rotatable or uncoupled
shafts, long spans or severe
misalignment. Multiple points are
taken through as wide a rotation
as possible.

Averaging: Auto

En el ejemplo mostrado arriba, se ha seleccionado la medicién Multipuntos. La calidad de la
medicion puede mostrarse como una desviacién estandar (DS) de medicidon o como un factor
de la calidad de medicion. El factor deseado se ajusta tocando el elemento correspondiente. El
promedio se ajusta tocando el botén 'Promedio’.

Promediar

En determinadas condiciones industriales, puede ser necesario aumentar el nimero de medi-
ciones (impulsos laser registrados) a promediar al tomar lecturas para obtener la precision
deseada. Algunos casos concretos incluyen entornos con vibracion de maquinas elevada. Un
promedio mayor también mejora la precisién al medir cojienetes lisos, cojinetes de metal
Babbitt y cojinetes radiales.

El promedio es posible en mediciones 'punto’ como 'Multipuntos' y '"Modo estatico'.
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Measurement mode

Multipoint

This mode is designed for
machines with sleeve bearings,
............. non-rotatable or uncoupled
shafts, long spans or severe
misalignment. Multiple points are
taken through as wide a rotation
as possible.

ot\veraging: 50s

Ajuste el promedio tocando el botdn 'Promedio’ [1]. Una escala [2] usada para ajustar el valor
de promedio aparecera en la pantalla. Toque el valor de promedio deseado, el cual aparece en
el botén 'Promedio' [1].
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Medicion inteliSWEEP

Este es el modo de medicidn por defecto y se usa para medir maquinas acopladas horizontales
estandar. El modo asiste al usuario de manera activa detectando errores y proporcionando las
correspondientes sugerencias para minimizar dichos errores.

3:47
=41 Returns userto Home screen

2 Retumsuserto Dimensions screen

3 Current measurement screen

4 Resultsicon

5 Takes user to Soft foot measurement screen

6 Rotates the view of both machines and mounted
icomponents

7 sensALIGN laser

8 sensALIGN sensor

@ 327.8°9 Intellininttext

10 Tap to start rotating shafts

4k
ik

RétateshaftsiGiitap 3 to measure g 10 ®

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

cuando se giran los ejes o tocando m Gire los ejes a lo largo de un angulo lo mas amplio
posible.

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

] 21:00

1 Rotational angle covered by the shafts
2 Measurement positions taken

3 Measurement quality

|4 Rotational arc

5 Coupling results displayed as soon as
IntelliSWEEP he measurement quality reaches 40%

[rotational arc is orange]
& reiinted
m 7 Intellihinticon
121.4°| |8 Cancelbutton
9 Proceed button (has same colour code
. 12167 as the current measurement quality

“Rotation |

Readings : 4¢  -0.03

) : dp o -0.07
83% Y e

| el Y dF  -0.11

4 -0.19

Measurementihay be'stopped g &

Tocando m el icono 'Cancelar' se descarta la medicién actual. Tocando el icono
'Continuar' se permite acceder a los resultados de medicidn o repetir la medicion.

=Y

Tenga en cuenta que el color del icono 'Continuar’ se corresponde con el color
del arco de rotacion, que indica la calidad de medicién obtenida.
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8 v i
IEACIEXES
(260

‘Readings

| —Quality

TapSstowiewifesultsior (W to remeasure

-
MY . P
o (1) Toque para volver a medir las maquinas.

RES

o (2) Toque B8 para visualizar los resultados de pie de maquina.
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InteliEXTEND

Esta funcidn activa automaticamente la ampliacion del rango de medicidn en el modo de medi-
cion intelliSWEEP. Dicha ampliacién de rango permite ajustar el haz laser de manera que se
impide que éste falle a la hora de alcanzar la superficie del detector, cuando se miden ejes con
una desalineacidon importante o una desalineacion angular a lo largo de grandes distancias.

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

You are near laser end position.
Tap (+) to extend measurement range
Tap (®) to ignore

« Pulse para ampliar el rango de medicion. Siga las indicaciones de la pantalla y
coloque el punto del haz |aser sobre el asterisco azul que aparece en el area del detec-

tor.

mm

IntellIEXTEND

InteliEXTEND started. Follow'the hint arrows ffadjust laser or tap@

« Con el haz laser centrado, pulse - (1) y, a continuacidn, prosiga con la medicién
girando los ejes algo mas.

5.8°
/\ ~
0,01 ik m P
00 e |

qF

0.46 sz_o -
Firthenrotatigh acvissble “Rotation ‘ - IU?IHI;GI
[419. ,

Reagings (AN ar  -0.01

rgz% d 4k  1.07

“Qualty 4~ 0.05

4F  0.46

-
iapissé towiewiesultS or & to remeastire \N.Iz\ _“55 2
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» Tras girar los ejes en un angulo lo mas amplio posible, pulse (1) para acceder a

RES
los resultados y, a continuacion, (2) vea dichos resultados.
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Medicion intelliPOINT

En este modo, el eje que sujeta el laser se gira hasta la posicion en la que el haz laser incide
en el centro de la lente del sensor. La medicion se toma cuando el haz laser incide en el centro
del detector.

Tras centrar el haz laser, deje que la medicion se estabilice centrando la aguja dentro del
sector verde.

=Y

Nota
Para centrar la aguja, tanto el laser como el sensor deben estar situados en el mismo
angulo de rotacion.

La letra 'M' aparece debajo de 1 como se muestra en la pantalla de abajo.

a2 E b

IntelliPOINT

@ 35830

"158.?

+ -

ik -
4k

0.p°
Tapicouptings take point “

Pulse 'M' para tomar el punto de medicion.

Gire el eje que sujeta uno de los cabezales de medicidn (por ejemplo, el sensor) hasta la
siguiente posicion y, a continuacion, gire el eje que sujeta el otro cabezal de medicion (por
ejemplo, el I1aser) hasta que |la aguja quede en el sector central de color azul del indicador de
aguja integrado en la pantalla (1). Cuando la aguja se encuentre en el sector azul y se haya
obtenido un tiempo de estabilizacién de valor, aparecera la letra 'M' (2). Pulse 'M' para tomar
el punto de medicion.

=)

Nota
Las mediciones pueden tomarse automaticamente sin tener que pulsar M tras la esta-
bilizacion si la funcién automatica esta habilitada en los ajustes por defecto.

On_ £
o 0'°
Waiting torstabilize R
e Rotation

“Readings |
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Gire cualquiera de los cabezales hasta la siguiente posicion de medicién; repita el pro-
cedimiento para tomar mediciones a través de al menos tres posiciones a lo largo de 60° de
giro, aunque se recomienda realizar mas mediciones sobre un angulo mas amplio.

IntelliPOINT
O 82.4°

l" 4’_’ | fa il ‘;2.5“
Readings _ i -0.03
%0%7{ 4 0.07
| ~quality. 4  -0.09
-0.05

=
i “m

Tras tomar suficientes puntos de medicion, pulse para finalizar la medicidn.

- 06:46.
3 Ei

-
IntelliPOINT

EEEET T
ETEETHETHETE

¢ -003 007 -0.09 -0.05

[ 4

Readings |

[60%

Qual.itY

Tapsstomviewiesults or &) to remeasure

RES
Pulse para ver los resultados de pie de maquina.
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Medicion multipunto

Este modo se emplea para medir ejes dificiles de girar de forma continua o que permiten rea-
lizar mediciones Unicamente en ciertas posiciones de rotacion. El método también puede
usarse para medir ejes no acoplados, ejes que no giran, cojinetes lisos, cojinetes de metal
Babbitt y cojinetes radiales, ejes dificiles de girar, ejes con rotacion brusca, situaciones en las
gue se dan vanos largos o una desalineacion severa que facilmente causara que el haz se
salga de rango.

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

] 11:0]

-

@ 355.5°
@ s
1®

Tap®en@t@iake initial point |2

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

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

14:18

" (@3N
o J N8 -

O 34.1°
Rotation

""1 9?33,4=

Readings

Rétateghemi@pl coupling to take paint ® -

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

« (2) Numero de puntos ya tomados

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

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

75‘A ! .‘ ( 1 ’?‘.IZLS"
‘Readings -0.03
: -0.08

-0.07

-0.14

Rotateghemiiall coupling to take pgifit

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

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

o (4) Desviacién estandar obtenida en la medicion actual

« (5) Icono 'Continuar' - toque para ver los resultados de medicidn

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

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

Toque el icono *Continuar’ para continuar con la vista de resultados o para volver a
realizar la medicion.

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

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

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

Fa |
P - e

Laser Centered
@ 0.0°
3

@ .»
ne

Tap €_ to rotate then tap &) or @ to A
take first point

« (1) Los iconos de direccion 'izquierda/derecha’ se usan para posicionar el laser y el sen-
sor sensALIGN mostrados en una rotacion angular que se corresponde con la posicion
real de los componentes como si estuvieran montados sobre los ejes.

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

Gire los ejes hasta cualquiera de las ocho posiciones de 45° (es decir, 12:00, 1:30, 3:00, 4:30,
6:00, 7:30, 9:00 o 10:30; posicién mirando desde el sensor hacia el laser). Posicione el eje tan

preciso como sea posible usando un inclindmetro externo o un transportador. Toque
para tomar el primer punto de medicion.

v | \ @ 0
| Rotation e + 450
‘1 f o | @ o

Readings |

Quality.

Rotate'then tap coupling to take point 3

« (1) NUumero de puntos ya tomados (en este ejemplo, punto inicial)
« (2) Area de acoplamiento que ha de tocarse para realizar la siguiente medicién

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

o (4) Icono 'Cancelar' - se usa para cancelar una medicién actual e iniciar una nueva
medicién.

Gire el eje hasta la siguiente posicion de medicion. El sensor y el laser mostrados deben estar

. . < >
en la misma posicion angular que los componentes montados. Use o) para
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posicionar el laser y el sensor sensALIGN mostrados y, a continuacién, tome el siguiente
punto de medicion tocando el area de acoplamiento [2].

=)

Nota

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

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

. - . : . - < >
minadas posiciones del eje, saltese dichas posiciones usando 0

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

2

m 270.0°
z

@ 00
D

ir -0.01
4 -0.03

4¢ -0.07
4 -0.13

Further peints advisable. Rotate then tap ® ‘ - ®
coupling

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

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

o (5) Icono 'Continuar' - toque para ver los resultados de mediciéon

50
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Medicion intelliPASS

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

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

tomada.

IntelliPASS

@ 2
"__1.3'
dkz -
T —
qkz -
dka -

Léfiheadsypassi eachiother to furthémmeasure. E-

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

amioi2i11201608:47]

5 Ei

iL" @ 3090
Rotation o .

r42 '_4, ‘ _-?30.4"
’F(EE.EFI; ‘ 4kB ———
Z % \ / dka ---
[%7%6/ m dkB ——
dka ---

Lefiheadsipassi eachiother to furthémmeasure. m

Nota
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Los cuatro LEDs de ajuste de haz laser del sensor sensALIGN —situados en la
parte frontal de su carcasa— parpadean en color verde en funcién de la posicion
en la que el haz incide sobre el detector.

» Repita el paso 3 tomando mediciones en tantas posiciones como sea posible y con un
angulo lo mas amplio posible. Se recomienda obtener una alta calidad de medicién (1).

|
i @ 16430
| Rotation " .
— i J o
ﬁ”]i [ s ";65.0
Readings | Y B & 008
o e ‘ ks -0.04
\ 4eAa -0.03

Létheadsipassieach other to furthemimprove measurement guality. ® | @

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

A

&

(113
| T quality

Tap&stowvieiresults or () to remeasure

RES
o Pulse para ver los resultados.

=)

Nota

Si Unicamente un eje no puede girarse con facilidad, mientras que el otro se
puede girar sin ningln problema, monte el sensor siempre sobre el eje que no
gire (utilice el soporte magnético deslizante ALI 2.230). NO monte el laser sen-
SALIGN sobre el eje que no puede girar con facilidad, aunque esto implique con-
figurar el laser y el sensor de forma opuesta a como lo haria normalmente para
realizar la alineacién. Siempre puede invertir las maquinas mévil y estatica
usando la funcion 'rotate machine view' (girar vista de maquina).

Introduzca todas las dimensiones de acuerdo con su configuracién actual,
siguiendo la orientacion normal del laser y del sensor en la pantalla de dimen-
siones.
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Resultados

1 Used to display both horizontal and vertical foof results in 3-D
simultaneously.

2 Used to display vertical foot results only

3 Used to display horizonfal foot results only

|4 Displays both horizontal and vertical foot results in 2-D
simultaneously.

5 Starts Live Move

6 Used to generate the measurement file report

7 Used to save measurement file to asset park

8 Used to select results mode

@ Report 9 Tapping the machines icon in this position opens the friple
“Train Manager’/Train Set-up™ “Fixed Feet” screen

1l 10 Alignment condition tolerance symbol

“ 4r -0.04
4 -0.08
“ 4 -0.10
4 -0.19
5"
)
En la pantalla de resultados, los tres iconos et - dimensiones, medicidn y resul-

tados - estan activos y pueden usarse en cualquier momento.

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

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

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

Rojo - pobre [el pie debe moverse para obtener un mejor estado de alineacién]

-~ { | 01:42
OBDEE @55
&

5% Results

m Save
Report
Il
: i  -0.04
: - =% 4 -0.08
¢ -0.10
e -0.02¢ ¥ 0.11 019

i oo “
= = 01:43

&% Results
@ Save

Report
o
4 -0.04
i -0.08
, i -0.10
ks " _0.014 ¥ 0.32 w019

Tap 4 to start Live Move.
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EEE

O 002

| 011

<]&]
55

e [[-001]

[ 032 |

o

Save

Report

i -0.04
4 -0.08
¢  -0.10
4 -0.19

WEHan o “

« (1) Resultados de la posicién vertical de los pies
« (2) Resultados de la posicion horizontal de los pies

Convencion de signos

La abertura del acoplamiento es positivo cuando esta abierto en la parte superior o late-
ralmente desde la perspectiva del observador. Se presume que el observador se encuentra de

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

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

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

que la maquina se encuentra hacia abajo o mas cercana al observador.
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Tolerancias

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

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

Para el cardan, se dispone de tolerancias para limites de 1/2° y 1/4°,

A las tolerancias se accede a través de la pantalla de dimensiones.

Coupling type

| 145 300 |

Short flex

Enter sensor-to-coupling center dimension then tap @ or &
Short flex

Coupling format

€ Tolerances |

Targets

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

Tablas de tolerancias disponibles

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

femercoocoess
°

o —
Coupling type
User defined tolerances:

Type of tolerance: e Combined 50 Hz & 60 Hz Coupling format
wom: | 1490 # 110 Tolerances

Targets

Toler.

Y oK
L Ak ¥ 4k

0.05 0.05 0.07 0.10

3

Combined 50 Hz & 60 Hz
2

Deslice el icono (1) hacia la derecha para habilitar las tolerancias. Pulse (2) para seleccionar
el tipo de tolerancia deseado. Aparecera un menu emergente (3) mostrando las tolerancias dis-
ponibles. Pulse el tipo deseado para visualizar la tabla de tolerancias correspondiente (4).
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Tolerancias definidas por el usuario

v

I
o =

Coupling format

symmetric tolerances

RPM: | 1490 110 Tolerances
olerances enabled:

KA

Coupling type

Targets

/ 4
Q‘ 0.00 o.oo} =
]

RoM: 1490 # 110 7 8 9]

T4 5 6|

o 12 3]

LT3 S () o m|

o~ Ed  EE
Deslice el icono (1) hacia la derecha para habilitar las tolerancias definidas por el usuario. Las
tolerancias asimétricasl (2) pueden activarse Unicamente cuando las tolerancias definidas por

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

Tolerancias asimétricas y simétricas

r— = el
Tol nabled: b
User defined tolerances: CouRio e
Asymmetric tolerances: (1) ﬁ‘ Coupling format
RPM: 1490 # 110 Tolerances
v ol mm
( ) Targets folerances enabled:
4k S 4k
Q 0.02 0.08 _ (=) ‘ Coupling format
@ =

RPM: | 1490 # 10 Tolerances

Targets

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

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

Tabla de tolerancias basada en el formato de acoplamiento

o T o
Tolerances enabled: L Tolerances enabled: _
Coupling type
User defined tolerances: User defined tolerances:
e Coupling format
R | 1490 # 110 Tolerances wom: | 1490 # 110 Tolerances

(1) 8 Targets o Targets
) )
- A 4k

Coupling type

Type of tolerance Combined 50 Hz & 60 He | |E]) Coupling format Type of tolerance: Combined 50 Hz & 60 Hz

OK— 1
A 41k

[ 0.05 0.05 0.07 0.10 l ‘ 0.03 0.05 0.04 0.10 ‘

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

1En el caso de las tolerancias asimétricas, los valores de tolerancia de los dos planos de acoplamiento no son iguales.
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short flex (o flexible corto), y (2) angulo/offset para al acoplamiento flexible corto. Cambie el
formato de acoplamiento pulsando 3.

=)

Nota

No existen tablas de tolerancias para formatos consolidados de acoplamiento para ejes
espaciadores. Los formatos consolidados consideran el carrete o eje intermedio como
una extensién del eje derecho o izquierdo.
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Pantalla Live Move

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

07:02 i} Tap the "V"icon to follow the vertical foot corrections

2 Tap the "H’ icon to follow the horizonfal foot corrections
3 Tap the 'V/H'icon to follow both vertical and horizontal
foot correction in 2-D simultaneously.

4 Arrows indicate direction and magnitude to move
Move machine feet.
5 Tolerance coded gap and offset coupling values.
Laser centered 6 Tapping the'Undo’icon allows userto re-measure or
start Live Move afresh.
O 309.6° [7 Tapping the 'Proceed' icon allows user to re-measure or
5 -
1 @ 05~
s

start Live Move afresh.

4¥
| kg

/

4y
/\
o v L

Una vez se haya detectado Live Move, el icono 'Cancelar’ ‘9’ sustituye al icono 'Deshacer’

O 309.6°

i @ 05
e

i¢ -0.05
4= -0.04
4  -0.10
4= -0.13
Align machines then tap @ when done or (to cancel. ® ’ @ 2

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

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

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

O 309.6°

‘ 308.8°
(s

-0.01

0.04
-0.03
-0.08

Align machines then tap @ when done or (to cancel.
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Si el haz laser no esta centrado, toque el area del detector sobre la pantalla [1] para acceder
a la Vista XY.

A

CUIDADO

NO intente mover la maquina golpeandola fuertemente. Ello puede provocar dafios en
los cojinetes, asi como arrojar resultados imprecisos de Live Move. Para mover maqui-

nas se recomienda el uso de pernos roscados de presién u otros dispositivos mecanicos
o hidraulicos.

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

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

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

|

Nota

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

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

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

toque .

&% Move results
@ 309.5%

o

Il . 308.8°

= ¢ -0.01
Ll 0.04
i¢ -0.03
4= -0.08

’b
Tap {) to remeasure or 48 to restart Move. E \N‘l)

ﬁ

MY . o . .
Toque para volver a medir y verificar los resultados de Live Move, y confirme el nuevo
estado de alineacién.
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Simulador Move

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

=Y

Nota

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

El simulador Move se inicia desde la pantalla de resultados. Tras tomar la medicidn, visualice
los resultados en 2D o 3D y en un unico plano.

DEDEE ™
=l = XN

Save

VH

Report

~4 | @
s 4. 0.01

.
5] =] <] =]

4 -0.02
4~ 0.21
[ -0.57 | [-1.23 ] 4 -0.30

i “

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

Deman @

vy © m

:
[ -

Clear values
v

[ oo iesi]

] 9 cDEBSEE BTy,

4 -0.02 = =
o B R [0 |
3D e -0.57 -1.23 4 -0.30 <| oos N

ﬂ i~ 0.01
4 -0.02

D) (4] [+1.20] 4~ 0.00
3D -0.57 -1.23
.

4 -0.02

~ Tap@to accept Move Simulator 6 @ ‘

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

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

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

de valor de incremento del movimiento. Pulsando ~ | se mueve la m&quina hacia arriba
(en vista Vertical) o se aleja del observador (en vista Horizontal) de acuerdo con el factor de
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valor de incremento del movimiento (3). Lleve a cabo la simulacién al tiempo que observa el
eje y el acoplamiento mostrados por codificacién de color, las flechas resaltadas de tolerancia
y el emoticono. Deberd obtener un emoticono feliz (lo que viene indicado por un eje azul y fle-
chas de tolerancia) o un emoticono 'OK' (lo que viene indicado por un eje verde y flechas de
tolerancia). El grado y direccidén en que deberia moverse la maquina se muestra en las casillas
de valor (4), situadas por encima de los valores de pie medidos.

Para eliminar los valores de simulacién, pulse 'Clear values' (Borrar valores) (5).

Pulse (6) para salir del simulador Move.
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Guardado de archivos de medicion y generacion de infor-
mes

Antes de apagar el instrumento, las dimensiones, mediciones, resultados y todos los ajustes
pueden guardarse para su analisis, uso futuro o registro en la memoria del instrumento o en la
Nube. Los archivos se guardan desde la pantalla de resultados.

8 &

Report

i -0.04
i - 4+ -0.08

4+  -0.10
-0.02¢ ¥ 0.11 4 -0.19

Tap 4 to start Live Move.

Para guardar el archivo de medicién, toque el elemento de menu "Guardar" y, a continuacion,
use el teclado en pantalla para introducir el nombre del archivo de medicion.

Drainage Pump D 225

q w e r t y u i o p

Una vez se haya introducido el nombre del archivo, toque para guardar el archivo en
"Parque de instalacionesl". El archivo de medicién se relaciona como una ID de Instalacién2.

Save Assets

« Drainage Pump D 225 15.10.2015 14:46 &

1El parque de instalaciones es el lugar donde se guardan las mediciones de las instalaciones.
2Las instalaciones son la maquinaria que se encuentra en la planta.
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Los informes de los archivos de medicion pueden guardarse directamente desde el sistema
como PDF en un dispositivo de almacenamiento USB. El dispositivo de almacenamiento USB
debe estar conectado al ordenador de ROTALIGN touch a través de un puerto USB. Los infor-
mes de medicidn se generan desde la pantalla de resultados.

DEBDEE | [

Save

= 4¢  -0.03
4= -0.07
4¢  -0.10
4 -0.18

Sl “

Toque el elemento de menu "Informe". La pantalla de "Generacién de informe" se abre.

Machine alignment information [:]

Date 12.09.2015
Results as Found

Signature

Si no se ha hecho ya, active "Informacioén de alineacion de maquina" arrastrando el icono

hacia la derecha. Una vez activado, introduzca la informacidn necesaria usando el
teclado en pantalla. Los otros dos elementos, "Resultados actuales" y "Firma", pueden acti-

varse arrastrando el icono hacia |la derecha si se desea.

Generating report 1 "Machine alignemntinformation" activated
2 Location where asset is positioned

Machine alignment information o 3 ﬁgsr?é(gﬁf%g:g?g[m

5 Any othermachine relevant notes
6 Date is automatically set
7 In this case, "Results as found" has been activated

Pump house

AN. Other

2}
Drainage Pump D 225 o
(4]
0

Scheduled maintenance

Date Q 12.09.2015
Results as Found 0
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Toque para guardar el informe de medicidn del archivo como PDF en el dispositivo de
almacenamiento USB conectado.

Tocando guarda la informacion relativa a la alineacion de la maquina dentro del archivo
de medicion y redirige al usuario a la pantalla Resultados.
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Tabla de medicion

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

resultados de acoplamiento (2) / (3).

Tl_e_aﬁ—ifl_éﬁ

Quality

5 3 D-.-

-0.06 0.03 0.01 -0.05
-0.04 0.02 0.03 0.01
@ -0.05 -0.01 0.07 0.00
(g 4¢ -0.05
'lll 0'0.01
de  0.07
4F 0.00
/o RE
\@ -HE

Tapq‘to Y “

En la tabla de mediciones, se incluyen los siguientes elementos para cada medicion.
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Measurement table at coupling 1 mm Measurement table at coupling 1 mm

# Meas. Vertical Horizontal Quality Measurement details Sensor Laser

[T 4F 4k 1k oF sD Date & time Distance Mvg[s]  Rotation SerialNo. Recalibration  SerialNo. Recalibration
(o8 09062016) @

@ AS FOUND -0.045 0.027 -0.209 -o.zza} 0 o 0 @ m
0064 0007 6 0202 0182 | [e2%] |oos2 8 003 49000680 17.01.2016 491 00054 05092016
0045 0027 0209 028 | |70% | |0017 85 Auto ‘ 49000680 17.01.2016 49100054 05.09.2016
4 Move 0012 0013 0256 -o.uzJ — 09062016 154948 85 050 @ svooss0 17012016 49100054 05092016

[. @ asierr @ -0.044 0.031 -0.221 022 j

©® 1 @ ~n 0049 0038 0222 0226 65% 0019 09.062016 15:51:42 85 003 o @ ooo0ss0 17012016 49100054 05092016
‘ @ 3 @ v -0040 0024 0220 0226 60% 0006 09.062016 1552:16 85 Auto o @ sooves 17012016 45100054 05092006

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

o (2) Mediciones en orden cronolégico

o (3) Modo de medicion usado

. (4) Angulo rotaciones cubierto durante la medicién

o (5) Valores de desplazamiento y diferencias de apertura vertical y horizontal

« (6) Factor de calidad de la medicién (QF)

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

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

« (9) Dimensiones del sensor al centro del acoplamiento

o (10) Promedio usado

o (11) Direccion de la rotacién del eje durante la medicién

« (12) Numero de serie del sensor empleado y fecha de vencimiento de la recalibracion

o (13) Numero de serie del laser empleado y fecha de vencimiento de la recalibracion
El resultado de acoplamiento "AS FOUND" (Tal como se ha hallado) (14) muestra la condicién
inicial de acoplamiento de las maquinas antes de realizar cualquier Live Move. El resultado

mostrado puede ser una media de las mediciones seleccionadas. En la tabla siguiente, el resul-
tado de acoplamiento "AS FOUND" es solo la medicion seleccionada nimero 2.

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

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

La fecha "JOB" (Trabajo) (17) aparece cuando se inicia un nuevo trabajo de alineacion.
Deslice horizontalmente para ver todas las columnas en la tabla, y verticalmente para ver
todas las filas.

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

)

Pulse = para visualizar los parametros del factor de calidad de la medicion.
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Quality parameters at coupling 1 ( Measurement No.: 6 | Mode: Static clock - ;

1 Number of points 76%

E—
2 Rotation angle 88% ——
3 Point standard deviation 100%
4 Ellipse standard deviation 56%
5  Environmental vibration 100%
6  Equal point distribution 63% =

Overall 82% el

Pulse para salir de la tabla de medicién.
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Uso de Cloud drive

Para proceder a la configuracién inicial de Cloud drive de PRUFTECHNIK, se requiere una licen-
cia de ALIGNMENT RELIABILITY CENTER 4.01 (ARC 4.0). Cloud drive permite compartir archi-
vos de medicion actualizados (o instalaciones) en diferentes dispositivos.

=Y

Tenga en cuenta

que la conexion inaldmbrica entre el ordenador de ROTALIGN touch y una red debe esta-
blecerse a fin de permitir la transferencia del archivo a través de ARC 4.0.

Almacenamiento de un archivo de mediciéon en Cloud drive

Tras finalizar una medicion, guarde el archivo de medicion (1) y, a continuacidn, subalo a
Cloud drive.

Save Assets

AssetID Date &Time Status

[ D Main pump station 123 o 30.09.2015 09:59 il j

(2]
oo

Toque el icono "Subir" (2) El archivo de medicion aparecera en la vista "Intercambio" de ARC
4.0 con el estado "completado". Arrastre y suelte el archivo de medicidn hasta su ubicacién
correspondiente en Cloud drive.

Descarga de un archivo de medicion desde Cloud drive

Desde la vista "Intercambio" de ARC 4.0, arrastre y suelte el archivo de medicién deseado
hasta el panel Nombre. El archivo de medicién aparece con el estado "listo".

- & . . .
En la pantalla de inicio, toque 2. El archivo seleccionado aparece en el parque de ins-
talaciones (1).

1Esta plataforma de software, también conocida como ARC 4.0 permite la gestién de las instalaciones de la planta de una
manera estructurada, mostrando las tendencias. Permite también la preparacion de tareas y la transferencia de mediciones de
las instalaciones al almacenamiento en la nube.
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- JEpoN

Horizontal alignment RFID Configuratio Upload

Vertical Align menl

Toque para abrir el archivo de medicion en el ordenador ROTALIGN touch.
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RFID

ROTALIGN touch usa esta tecnologia de identificacion automatica para realizar lo siguiente:

« Identificar la maquina que ha de ser alineada

« Introducir los archivos correspondientes directamente en el dispositivo

« Almacenar los datos y los resultados con el nombre de archivo correcto de forma auto-
matica

Asignacion de un archivo de mediciéon guardado a una etiqueta RFID

Desde la pantalla de inicio, toque B el icono "Parque de maquinas" para mostrar los archivos

de medicion guardados.

Asset list

Asset ID Date & Time Status
@ Pump-Motor 2D o 27.09.2015 06:21 all
P-G-M 255D 27.09.2015 05:57 il
vertical one 25.09.2015 03:42 ufll
test RFID 25.09.2015 03:40 "
2

SABE 2 8

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

Writing to RFID tag ‘

Place ROTALIGN touch near RFID tag and wait until data are written into RFID chip.

Posicione ROTALIGN touch de tal modo que su médulo NFC integrado se encuentre tan
préoximo a la etiqgueta RFID como sea posible (menos de un centimetro).
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~ _NFCmodule
marked with the
RFID symbol

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

Writing to RFID tag

Data written into RFID chip.

Toque para salir de la pantalla.

Nota

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

Apertura de un archivo de medicion asignado a una etiqueta RFID

Desde la pantalla de inicio, toque Esslll el icono "RFID".

Loading from RFID tag

Place ROTALIGN touch near RFID tag and wait until data are read from RFID chip.

) 1
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Posicione ROTALIGN touch de tal modo que su médulo NFC integrado se encuentre tan
proximo a la etiqueta RFID como sea posible (menos de un centimetro).

Loading from RFID tag

Do you want to open this asset?

oN B+
Jlw o o t

| 60 || 80 |

=Y

Nota
Si, por el contrario, no se escribié ninglin dato en la etiqueta RFID, aparecera una suge-

rencia acerca de informacién incompleta.

ROTALIGN fouch
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Camara integrada

. . ®F .
A la camara integrada se accede tocando el icono "Camara".

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

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

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

« (3) Toque esta ubicacién para acceder a la galeria del dispositivo.
« (4)Objeto a fotografiar

Galeria

Gallery AssetID Date &Time

2015-09-25

d ©

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

e (1) Tocando = el usuario vuelve a la pantalla de ajustes de imagen donde pueden
fotografiarse los objetos.

o (2) Tocando se abre la pantalla de inicio.

o (3) Toque cualquier miniatura para visualizar la imagen en escala completa.
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Coémo hacer una captura de pantalla con ROTALIGN touch

Seleccione la pantalla deseada y, a continuacidn, pulse el boton de encendido cuatro veces
rapidamente. En la pantalla aparecera el mensaje 'Screenshot saved' (Captura de pantalla
guardada). Ahora puede visualizarse la imagen capturada en la galeria.

&)

Nota

Las imagenes guardadas en la galeria s6lo pueden enviarse a un PC que esté asignado a
una instalacién. Antes de hacer la foto o captura de pantalla deseada, debe abrirse la
correspondiente instalacidon nueva o existente. A continuacidon, la imagen capturada
puede enviarse al software para PC ARC 4.0.
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Pie cojo

La medicion de pie cojo puede iniciarse desde cualquier pantalla donde el icono 'Pie cojo' [

E ] esté activo. Toque E para iniciar la medicion de pie cojo. El haz laser debe tener
el estado "Laser centrado" o "Laser OK". Consulte Ajuste del haz laser.

DopEE o=
= T

Soft foot

=

Tap any soft foot field to start the respective measurement. _

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

-,

Soft foot

@ 253.6°

.‘_352.8°

Loosen foot anchor bolt then tap the soft foot field. 1 m

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

registrado [2]. Cuando se estabilice el valor de pie cojo, toque el icono 'Continuar' y,
a continuacion, apriete el perno (véase sugerencia 2). Si se desea, puede cancelarse la medi-

cion de pie cojo del pie que corresponda tocando m el icono 'Cancelar'. El procedimiento
de medicion de pie cojo descrito arriba se repite para las cuatro posiciones de pie.

OBBEE I
10.05 0.01

‘ 0 * o 2
: - -~ 0N
Soft foot measurement finished. Tap (! to proceed. \N‘L
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Sin embargo, si se detecta un pie cojo, aparecera 'Diagnose' (Diagndstico) en la pantalla.
Pulse 'Diagnose' (Diagnostico) para iniciar el asistente de pie cojo, que guiara al usuario a
lo largo del diagnéstico y la correccidn de pie cojo.
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Asistente para condicion de pie cojo

ODBEEE B,
{n ) = b

d 014 007
QSSQ‘S"

’.‘}.59‘8"

Diagnose

[EFd 009
. - Y
Soft foot measurement finished. Tap @ to proceed. \I\‘IIJ

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

EBDEE mEm -,
014 007

Tap@to continue or@to go back.

Aparecera un mensaje de bienvenida (1) después de que el asistente se inicie. Pulse (2)
para proseguir con el siguiente paso del asistente. Aparecera una indicacion (3) mostrando el

tipo de pie cojo detectado. Pulse (4) para visualizar la accion sugerida (5). Pulse (6)
para proseguir con el siguiente paso del asistente.

=)

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

Tipos de pie cojo
Entre estos parametros se incluye:

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

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

« Pie cojo blando: provocado por suciedad o demasiadas placas de ajuste
« Pie cojo inducido: debido a fuerzas externas como tensién en tuberias
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RES |
M- N P NP

Tap @to finish or@to go back. m

Tras recorrer todos los pasos mostrados por el asistente, aparecera el mensaje 'Wizard finis-

hed' (Asistente finalizado) (1).

Pulse para volver a la pantalla de medicidn de pie cojo. Vuelva a medir el pie cojo

para comprobar si el pie cojo ha sido eliminado.
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Maquinas verticales montadas con bridas

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

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

La angularidad se corrige insertando o retirando placas de ajuste entre las bridas. ROTALIGN
touch calcula el espesor necesario de las placas de ajuste para cada perno de la brida.

El offset se corrige posicionando la brida lateralmente.

-|->|sensALIGN sensor

\ & _;

-|->| sensALIGN laser

\

VG

El Iaser y el sensor sensALIGN se montan en ambos lados del acoplamiento como en el caso
de maquinas horizontales, con el |aser sensALIGN sobre el eje de la maquina inferior. Ya
que el inclindmetro electrdénico no puede determinar directamente el dngulo de rotacién de los
ejes verticales, el modo de medicion para maquinas verticales es el modo Estatico.

Marcado de las posiciones de medicion

Las ocho posiciones de medicidn de 45° empleadas para estos procedimientos deben mar-
carse correctamente sobre la maquina.

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

« Mida la circunferencia del eje y divida entre ocho.

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

Configuracion inicial

o Monte el laser sensALIGN y el sensor sensALIGN en ambos lados del acoplamiento, ase-
gurandose de que ambos estan alineados exactamente con la posicién 0 6 la marca de

referencia.

« Encienda ROTALIGN touch y, a continuacién, toque en la pantalla de inicio para
iniciar la aplicacion de alineacién vertical.
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Enter Coupling centre-to-flange dimension then tap & or (@

« Introduzca las siguientes dimensiones de maquina requeridas:

. Desde sensor hasta centro del acoplamiento

« Desde centro del acoplamiento hasta brida

. Didmetro del acoplamiento

. RPM

« Al introducir las dimensiones de la maquina, ha de tenerse en cuenta la geometria de la
brida. Toque el area de la maquina montada con bridas (5) para configurar la brida.

Circle
Rectangle

Polygon

« Toque el drea "Forma" [1] para seleccionar la forma de |la brida desde el menu des-
plegable [2] que aparece. En el ejemplo mostrado arriba, la forma seleccionada para la
brida es "Rectangulo".

« Toque el area "Plantilla" [3] para seleccionar el patrén formado por los pernos desde el
menu desplegable que aparece.

Flange details

Shape

Layout

1
Rectangle
Circle m

Flange details

600

ROTALIGN fouch
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« Toque las casillas de valor que correspondan y, a continuacion, use el teclado en pan-
talla para introducir las dimensiones de la brida y las longitudes del patrén de los per-
nos. Para editar el nUmero de pernos, toque [1] y, a continuacién, introduzca el valor
directamente.

gt
. . . . . MY .
» Tras introducir todas las dimensiones requeridas, toque para proceder a la medi-
cion.
Mida usando el modo de medicion Estatico

. Centre el haz laser.

|

El modo Estatico de medicidon se usa para maquinas montadas verticalmente.

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

)
ETETHETETS

Tap € ¥ torotate then tap ®or @ to

take first point

< > . ,
o Use 0 para posicionar el laser y el sensor sensALIGN mostrados en la
rotacidon angular que se corresponde con la posicidn real de los componentes montados

sobre los ejes y, a continuacion, toque m para tomar el primer punto de medicién.

. Gire el eje hasta la segunda posicion de medicion (por ejemplo, 1:30). Si la posicion de
medicion elegida no se corresponde con el angulo seleccionado automaticamente en la
pantalla, use las teclas de direccion para posicionar manualmente el sensor y el laser
sensALIGN en el angulo deseado que aparece en la pantalla. Tome el punto de medicién
tocando el area del acoplamiento [1].
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6@
“Rotation
1

‘Readings

0%

Quality

ST ETRETETS

Rotate then tap coupling to take point

« Tome el nimero maximo de puntos de medicién para maximizar la calidad de los resul-
tados.

02:12

Laser Centered

m 225.0°
. 225.0°
=

-0.05
-0.14

0.01
0.02

Measurement may be stopped ® ‘ ®

aa
qkp [EY

. Toque para continuar con la vista de los resultados de medicion.

=Y

El color del icono "Continuar" [] denota la calidad de medicién obtenida.

Laser Centered
- ->9

b
T
o
T
oL
T
ofa
T

Tap 85 to view results or (i to remeasure

&

RES
o Toque para ver los resultados de medicion.

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

vertiSWEEP (modo de medicién por defecto)
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Reloj estatico
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Maquinas verticales montadas con bridas: vertiSWEEP

Medicion usando vertiSWEEP

« Centre el haz laser.

|

Nota

vertiSWEEP es el modo de medicidn por defecto para maquinas de distribucion ver-
tical. Puede accederse al modo de medicidn alternativo Reloj Estatico pulsando
(1) en la pantalla de abajo.

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

ETETRET =TS

TapDoro) to choose direction of
rotation then tap ® or @ to measure

[
« Utilice O o 9 y seleccione la direccion en la que giraran los ejes. Una vez se
haya seleccionado la direccién de rotacion de los ejes, la medicion se activa y la letra

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

RTETYELETS

Tap D oro) to choose direction of

rotation then tap & or @) to measure

o Pulse 'M'o m y, a continuacion, gire los ejes a lo largo de un &ngulo superior a los
360°.
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(424

‘Readings

RES
resultados del acoplamiento. Pulse E5si (2) para visualizar las correcciones de calce.

=)

Nota

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

?1 Flange correction in 0-6 direction
H 2 Flange correction in 3-9 direction
— 3 Bolt position
m4 Shimming values
5 Coupling gap and offset in the 0-6 direction
6 Coupling gap and offset in the 3-9 direction
Report 7 Shim correction mode

8 Shim correction mode used in this example
9 Initiates Live Move

() &)= |
E 0.21

Save

2 + o -0.05
T -0.04

Modos de calce

O 0 66 0 O

Los modos de calce se definen como sigue:

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

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

« El modo (3) indica que el calce esta optimizado. En este modo, la mitad de las
correcciones seran positivas y la otra mitad de ellas, negativas.
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« El modo (4) indica que el calce es "zero/minus" (cero y negativo). En este modo,
la posicién de un perno se ha forzado a cero y el resto son negativas.

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

Mida usando el modo de medicion Estatico

« Centre el haz laser.

|

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

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

Static clock

m 0.0°

@ oo

&)
ETSTSET RS

Tap € ¥ torotate then tap ) or @ to

take first point

< > - ,
« Use o para posicionar el laser y el sensor sensALIGN mostrados en la rota-
cion angular que se corresponde con la posiciéon real de los componentes montados

sobre los ejes y, a continuacion, toque m para tomar el primer punto de medicion.

. Gire el eje hasta la segunda posicion de medicién (por ejemplo, 1:30). Si la posicién de
medicion elegida no se corresponde con el angulo seleccionado automaticamente en la
pantalla, use las teclas de direccion para posicionar manualmente el sensor y el laser
sensALIGN en el angulo deseado que aparece en la pantalla. Tome el punto de medicién
tocando el area del acoplamiento [1].

Laser Centered
@ 45.0°

. 45.0°

s
“Rotation
i - (M)
Readings ) ~
- 2l
B
quality @

ETETSET2TS

Rotate then tap coupling to take point

« Tome el nimero maximo de puntos de medicidn para maximizar la calidad de los
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resultados.

=
Laser Centered
@ 225.0°

- 225.0°
=

-0.05
-0.14
0.01
0.02

qkp [EY

Measurement may be stopped

®
Q]

« Toque para continuar con la vista de los resultados de medicion.

&)

Nota

El color del icono "Continuar" [] denota la calidad de medicién obtenida.

qk-p [HE4r

&

1 Flange correction in 0-6 direction
2 Flange correction in 3-9 direction

3 Bolt position

) @ )

4 Shimming values

5 Coupling gap and offset in the 0-6 direction
6 Coupling gap and offset in the 3-9 direction
7 shim correction modes

8 Shim correction mode used in this example

9 Initiates Live Move

wo P Mol

[2a= = = = jopram

El modo de calce utilizado en el ejemplo de arriba es calce "all positive" (todo positivo).
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Live Move — Maquinas verticales

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

1 0.18
2 0.28
3 0.36
4 0.36
5
]

0.28
0.18
0.1
8 0.1

Correccion de la angularidad

, -
m = =1 Angularity corrections

are made by shimming at

—— the given bolt locations.
mZ Offset corrections are

a8

made by moving the

Save R
machine laterally.

Report

0.01
0.02
-0.03
-0.11

Es recomendable (pero no necesario) corregir primero la angularidad:

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

A

ADVERTENCIA

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

2. Las correcciones de la angularidad se llevan a cabo mediante |la colocacién de calzado. Los
valores de calzado en las posiciones de los pernos respectivas se muestran en la pantalla.

Inserte (o retire) calces con el grosor correcto debajo del perno seleccionado. Afloje los per-
nos de la brida y levante la maquina mavil.

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

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

Correccion del desplazamiento

1. Las correcciones de desplazamiento se llevan a cabo mediante la funcién Live Move.

0.05
0.07
0.10
0.11
0.09
0.07
0.04
8 0.03

RS N RN

[Cmise%  .ai21.01.20161555]
afw) e )= B
\ [ No.  shim|

e
2

Save

Report

0.01
0.02
-0.03
-0.11
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2. Pulse E para iniciar Live Move. Aparece un mensaje solicitando la posicion angular del
sensor y del laser.

Position laser and sensor at proper clock position

©)

i © |

En el ejemplo superior, la posicién angular deseada tanto del laser como del sensor es la de
las 12 en punto (1).
3. Pulse (1) para posicionar el sensor de la pantalla en esta posicion, pulse a continuacion

@ para proceder.

Move

@ 180.0°

- 180.0°

0.01
0.02

-0.03
-0.11

.

k¥ (kR

|
4. Afloje los pernos de la brida. En el momento Live Move es detectado, el icono 'Cancel' (Can-

celar) E reemplaza al icono 'Undo' (Deshacer) ‘ El icono 'Cancel' (Cancelar)

m inicia el mensaje 'Cancel Live Move'.

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

Naa
B

« Las correcciones deben llevarse lo mas cerca posible de cero.

« Utilice las herramientas adecuadas (p.ej., gatos de tornillo) para posicionar la maquina.

» Tenga cuidado de que los calces no se salgan de su sitio durante el posicionamiento late-
ral.
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O 90.0°

. 90.0°

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

ae
LI AEU=TS

0.00
0.01
-0.00
-0.01

o

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

las tolerancias.

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

ROTALIGN fouch
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Alineacion de tren de maquinas

A continuacion se muestra una explicacidén paso a paso acerca de cdmo medir el estado de ali-
neacion de un tren de tres maquinas. Los componentes deben estar montados y el haz laser
ajustado segun sea necesario.

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

-

- N
[« SRRV, BiNeC RN 5

9
6
3
n

. -
Enter sensor-to-coupling center dimension then tap &)

Toque el recuadro del mini tren situado en la esquina superior derecha (1) para acceder a la
pantalla "Configuracion inicial del tren".

Train Setup

Machine train setup

Pump 1 Motor 2

1] 2

B -8 O

DIM
L ©

Toque uno de los dos iconos "Afadir maquina" [1/2] para afiadir la tercera maquina a la
izquierda (1) o a la derecha (2) del tren.

Train Setup

Machine train setup

Pump 1 Motor 2 Standard 3

ROTALIGN fouch 99



On-board help

DIM
Tras afiadir la tercera maquina al tren, toque para volver a la pantalla de dimensiones
y, a continuacion, use el carrusel para configurar las tres maquinas como se desee. Para
acceder a los diferentes elementos del tren de tres maquinas, toque el elemento corres-
pondiente dentro del recuadro del tren [1] situado en la esquina superior derecha de la pan-

talla. En el siguiente ejemplo, la configuracién del tren de maquinas comprende una bomba,
una caja de engranajes y un motor.

Machine type
Gearbox 2
Gearbox
Machine color
A Thermal growth

A la pantalla "Pies fijos" se accede tocando el centro del recuadro del mini tren [1].

[ Fixed Feet J

Pump 1 Gearbox 2 Motor 3
FANRINYN AL A FANNIRVAN

Para visualizar el tren de tres maquinas completo y sus correspondientes dimensiones, toque
el centro del recuadro del mini tren [1] para acceder a la pantalla "Gestor del tren de maqui-

nas.
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Train Manager

Pump 1 @ Gearbox 2 Motor 3
bﬂ bq

\

o] o

Use las barras de desplazamiento para visualizar el tren de maquinas completo.

|

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

Toque para volver a la pantalla de dimensiones, que muestra el tren de maquinas com-
pleto con todas las dimensiones.

OEBSHEE O

2100 155
2100 &

[250 ] [135 225 ] [365 | [115 (255 | 365

+ —
7 8 9
4 5 6
1 2 3
0O m

Medicion

~

MY . . . . S
Toque desde la pantalla de dimensiones y, a continuacion, proceda a inicializar el
sensor sensALIGN montado a lo largo del acoplamiento, como se muestra en el recuadro del

tren de maquinas [1].
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2 In EEP
Laser Centered

m 347.1°
. 346.9%
=

RétateishaftsiBiitap @ to measure

m 266.7°
. 266.8"
=

¢ -0.04
4 -0.02

4 -0.06
4= -0.01

Furtherrotation advisable m

Tras girar los ejes en un angulo lo mas amplio posible, toque para finalizar la medicidn
del acoplamiento especificado.

@ 266

i @ ) 266.8°
¢ -0.04
4 -0.02
¢ -0.06
-0.01

) i
~>
Tap s g tomeasure next couplinger () to remeasure \@ m

~
Toque para pasar a la medicion del acoplamiento siguiente.

Apague tanto el laser como el sensor sensALIGN y, a continuacidn, desmontelos del aco-
plamiento medido actualmente y mdntelos a lo largo del acoplamiento siguiente. Una vez
listo, encienda tanto el laser como el sensor sensALIGN.
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L2
Laser Centered

m 77.0°
. 76.9°
=

Tap (M) or (M to take initial poiat

Nota

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

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

A&

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

“d >l
|>_9_91 y @ 206

| Rotation

S 1 § .‘_.20.7"
Readings. » Nl ir -0.06
4 -0.06

ir  -0.01
4+ 003

Cuando la medicion a lo largo de ambos acoplamientos se haya completado, toque para
visualizar los resultados.

Rotate then tap coupling to take poink

AL A3 1
| Rotation

i |

A
B g

RES /iew S| ker suie
Tap B to view results or fitoremeasuie
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RES
Toque para mostrar y evaluar los resultados de los pies y del acoplamiento.

HEEEE B .
>

Save

Re? =
s iy
= ~Z X Report (1) Tap position to view|
Y7 S - image in full scale mode
') Sl g e ‘
~270y =00 [ -G o 0

VH

Sl “

Toque BN el icono "Move", para llevar a cabo correcciones en la alineacion que incluyan
la colocacién de placas de ajuste y el posicionamiento lateral del tren de tres maquinas.
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Live Move - tren de 3 maquinas

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

(L8 &% Results
m =

Report

n ir -0.04
4= -0.02

4¢ -0.06

b -0.01

Tap &b to start Live Move.

Toque para iniciar Live Move. Si todas las maquinas estan designadas como moéviles,
aparecera la configuracion de pies fijos de maquinas.

Machine train selection
A a P A A a & A a4 A &

First feet movable Outboard feet movable Last feet movable

A a A A

Left machine movable Inboard feet movable ¢ Right machine movable

Toque la configuracién de correccion de pies de maquina deseada. En el ejemplo anterior, la
bomba (maquina izquierda) se designara como estacionaria, mientras que la caja de engra-
najes (maquina derecha) se designara como movil.

a 258.2°

‘ 4.'_.256.7B

i -0.04

4 -0.02

ir  -0.05

MH 4 -0.01

Tap (@ when done or @ to undo. 1 ‘ @
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Inicie las correcciones de maquina. Tan pronto se detecte un movimiento de maquina, el icono

es sustituido por el icono "Cancelar" m

"Deshacer"

A\

CUIDADO

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

DeosE @

0.02
4F  0.01

i¢  -0.02
e 4= -0.00

Align machines then tap (@ when done or ®to cancel. m P @

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

BREQ

especificada, lo que se indica a través del smiley, (1) y, a continuacion, toque para fina-
lizar Live Move.

Acceda al "Gestor de tren" tocando el recuadro del mini tren para visualizar el estado de ali-
neacién del tren de maquinas completo.

T Laser Centered
o X
o0 2

\, |

et
Tap {) to remeasure or 48 to restart Move. E \@

-

MY . . . ., . . .
Toque y vuelva a medir para confirmar el estado de alineacion. Si los iconos smiley
muestran una cara alegre o un OK, ello significa que el estado de alineacidn se encuentra den-
tro de la tolerancia. En caso contrario, repita el procedimiento de Live Move.
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Introduccion a las transmisiones de cardan

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

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

LH Positioning of machinas
-

( - =" inanamawithiimic
8 i E%ﬁlﬂ] { cpacs.

T —
IS
B — - - v
h""‘""-—-—-.._._,_ m For optimal running
{ \'\LI\_-) = 1' conditicn, the deflection
BE angles B, and B, should

be equal

Procedimientos de medicion de tipo cardan

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

Existen los siguientes procedimientos de medicion para aplicaciones de tipo cardan:
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. Plano giratorio de cardanl : éste es el procedimiento de medicion por defecto para apli-
caciones de tipo cardan. Este procedimiento permite realizar mediciones precisas de
maquinas unidas por ejes cardan sin tener que retirar el eje cardan. Este procedimiento
se emplea en combinacion con el soporte de brazo giratorio cardan.

o IntelliPOINT: para este procedimiento debe desmontarse el cardan. La medicién se lleva
a cabo usando el modo de medicion intelliPOINT en combinacidn con el soporte de des-
plazamiento de cardan.

« Reloj estatico: para este procedimiento debe desmontarse el cardan. La medicién se
lleva a cabo usando el modo de medicion estatica en combinacién con el soporte de
desplazamiento de cardan.

1Este es el procedimiento de medicién por defecto para aplicaciones de tipo cardén. Este procedimiento permite realizar medi-

ciones precisas de maquinas unidas por ejes cardan sin tener que retirar el eje cardan.
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Alineacion de ejes cardan: uso del soporte de brazo gira-
torio

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

=Y

Nota

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

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

soporte.
s
Cardan rotating arm Large chain type
bracket for mounting bracket for mounting
sensor laser

Montaje del laser y el sensor sensALIGN

1. Con el laser apagado, realice un preajuste para garantizar que el haz laser se emitira per-
pendicular a la carcasa del laser. Use las dos ruedas amarillas de ajuste de la posicion del haz
para centrar la ‘diana’ de manera tan precisa como sea posible; a continuacién, montelo
sobre las varillas de anclaje del soporte tipo cadena de mayor tamanio.

2. Monte la barra de torsion sobre las varillas de anclaje del |aser para proporcionar la rigidez
adecuada de las varillas de anclaje largas.

3. Monte el sensor sobre las varillas de anclaje del soporte de brazo giratorio de cardan; a con-
tinuacién, monte la barra de torsién sobre las varillas de anclaje del sensor para proporcionar
la rigidez adecuada a las varillas de anclaje.

ROTALIGN fouch 109



On-board help

Montaje de los soportes sobre los ejes

Monte el soporte tipo cadena de mayor tamafio sujetando el |aser sobre el eje de la maquina
situada a la izquierda (normalmente la maquina de referencia), y el soporte de brazo giratorio
de cardan, sujetando el sensor sobre el eje de la maquina situada a la derecha (normalmente
la maquina movil) —visto desde la posicion normal de trabajo. Aseglrese de que las dos mar-
cas sobre el brazo giratorio estén alineadas.

Utilice los inclindmetros externos para posicionar ambos soportes en el mismo angulo de rota-
cion. (puede consultar el apartado relativo al procedimiento de montaje de soportes).
Retire los inclindmetros externos; a continuacidn, encienda el laser.

A\

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

1. Encienda el sensor sensALIGN, el laser sensALIGN y el ordenador ROTALIGN touch; a con-
tinuacion, realice los ajustes iniciales de las maquinas. (puede consultar el apartado pantalla
de dimensiones.)

Al e) =[5 I - —

©500

/ * e
a— + e
7 8 9
4 5 6
1 2 3

Enter front foot-to-back foot dimension then tap (& or &

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

ﬁ
. L . MY .
siones de maquina necesarias, pulse para hacer la medicion.

1 Tapping 1 reveals the three
measurement procedures for cardan
applications, as well access to both
"Tutorial' and 'Averaging’.

2 Indicates current laser beam
status on the sensor

3 If necessary, tap 3 to initialize
sensor

Nota

Se recomienda que los usuarios se familiaricen con los pasos necesarios para el pro-
cedimiento del brazo giratorio. Acceda al tutorial disponible pulsando 1 (como se mues-
tra en la siguiente pantalla).

Statieclyck
Measurement mode

Cardan Rotating Plane

1 This mede is designed for
measuring cardan drives without
having to dismantle the cardan

: shaft, and is used in conjunction
Cardan Rotating Plane with the cardan rotating arm

% bracket.

(

Averaging: Auto

in‘eEl"")iNT
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Toma de mediciones

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

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

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

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

4. Afloje el sensor presionando las palancas de sujecion amarillas del sensor hacia su posicién
de apertura; a continuacion, deslice el sensor hacia arriba y hacia abajo a lo largo de las vari-

llas de anclaje para asegurarse de que el haz laser incida sobre el centro de la tapa protectora
deslizante.

5. Fije el sensor en esta posicion cerrando las palancas de fijacion amarillas; a continuacion,
deslice la tapa protectora de modo que el haz laser incida sobre la rendija del sensor.

=)

Nota
NO TOQUE las dos ruedas amarillas de posicion de haz.
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iy

@ 15.6°

.ﬁ45.4"

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

|

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

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

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

=)

Nota
Determine la posicion en funcién del angulo de rotacion accesible y el requisito minimo
de cinco puntos de medicién a lo largo de un angulo de rotacién superior a los 60°.

10. Repita los pasos 2 a 8 para todos los puntos de medicion necesarios.

|

Nota
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ealizar mediciones en puntos distribuidos homogéneamente a lo largo del arco de rota-

ién influye positivamente en la calidad de las mediciones tomadas.

&

Sy . -

“Rotatioh /
— ]
WGk

0B g
i

—

Tap &2 to view restiltSBixtomemeasure

#ﬂh
Cardan mode

v

SV S B
I

i “
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Alineacion de ejes cardan: uso del soporte de des-
plazamiento de cardan

Soportes de desplazamiento de cardan
Disponemos de dos tipos de soportes de desplazamiento de cardan.

« El tipo de mayor tamafio permite una medicidn precisa de maquinas conectadas por ejes
cardan a lo largo de distancias de hasta 10 m (33 ft) y desplazamientos de eje de hasta
1000 mm (39 3/8in).

« El tipo mas pequefio —también denominado Lite— permite una medicion precisa de
maquinas conectadas por ejes cardan a lo largo de distancias de hasta 3 m (10 ft) y des-
plazamientos de eje de hasta 400 mm (15 3/4 in).

Montaje del soporte de desplazamiento del cardan de mayor tamafo y
ajuste del laser sensALIGN

Soporte de montaje

1. Monte la placa frontal sobre la cara del acoplamiento usando los pernos suministrados. Nor-
malmente se monta el soporte en la cara del acoplamiento del eje no giratorio, por ejemplo,
el rodillo de una maquina de papel. Disponemos de dos tipos de montaje:

« Si el extremo del eje o la cara del acoplamiento presenta un agujero roscado en el cen-
tro, el método de montaje mas sencillo y que consigue mas rigidez en los resultados,
consiste en usar el perno de centrado largo, tal y como se muestra abajo. Puede usarse
un adaptador de rosca como el que se muestra abajo para ajustar los pernos de cen-
trado mas grandes.

Spacer

Thread adapter

Center bolt - loosened and

tightened using a spanner with

a 17 mm opening

. También se puede anadir la placa frontal a la cara del acoplamiento usando tres pernos
con tuerca en T, conformando un montaje en tres puntos.
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Reference

Washer Spacer

surface

This coupling example has
a raised face flange. The

provided spacers are used
to create a three-point _—
plane to ensure that the

faceplate and the coupling

surface are joined [

together.

T-nut bolt

Nota
No atornille la placa frontal, ya que todavia ha de ajustarse el laser.

Si el acoplamiento presenta una cara elevada, entonces se usan galgas de espaciado,
como se muestra, para separar la placa frontal de la seccién interna elevada de la cara
del acoplamiento al tiempo que se conecta la placa frontal a la cara del acoplamiento, la
cual representa la superficie de referencia.

2. Coloque el riel en la placa frontal como se muestra abajo (c1), y a continuacion use las dos
palancas superiores (c2) para apretar la guia en su sitio. Aseglrese de que la ranura central
del riel mira hacia afuera.

Montaje del conjunto portalaser sobre el riel

1. Afloje la rueda de ajuste ligeramente y luego deslice el conjunto portalaser por la ranura
central del riel.

Laser holder
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Montaje y ajuste del laser
1. Deslice la placa distanciadora hacia abajo por las varillas de anclaje.

2. Deslice el laser sensALIGN por las varillas hasta que descanse sobre la placa distanciadora.

Distance plate

3. Marque una serie de crucetas de reticulo en la linea central de la rotacion del eje del otro
acoplamiento de maquina (si la brida tiene un orificio central, se puede anadir al orificio una
tapa protectora para proporcionar un objetivo provisional).

4. Encienda el laser sensALIGN vy ajuste el haz para que incida sobre el centro del objetivo del
acoplamiento opuesto.

. Se trata de ajustar el haz laser de modo que éste sea colineal con el eje de rotacion del
conjunto portalaser, permitiendo cambiar el eje de rotacidon del conjunto portalaser.

|

Nota
La placa distanciadora ejerce influencia sobre el desplazamiento al posicionar el haz
laser en el mismo eje que el eje de rotacion del conjunto portalaser.

« Las dos ruedas amarillas de posicion de haz se usan para ajustar la posicion angular del
haz laser. Girando el conjunto portalaser, se consigue que el haz laser trace un circulo
‘aproximado’. Si el circulo ‘aproximado’ es un Unico punto en el centro del objetivo, ello
quiere decir que el haz laser se ha ajustado correctamente. En caso contrario, repita el
procedimiento de ajuste del haz hasta que el circulo ‘aproximado’ se corresponda con
una posicion ‘single dot’ (punto Unico).

Nota
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Tan pronto se haya conseguido una posicion de punto Unico, no toque las ruedas de
ajuste del laser.

Ajuste del haz laser con respecto al eje de rotacion de la maquina

En este paso, el conjunto portalaser se ajusta al soporte de modo que el eje de rotacién del
conjunto portalaser sea mas o menos colineal con el eje de rotacién de la maquina a alinear,
que podria ser un motor o una caja de engranajes.

=)

Nota
Durante este procedimiento, NO toque las ruedas de ajuste de haz amarillas.

1. Realice el ajuste vertical y horizontal del conjunto portalaser deslizandolo horizontalmente
por la ranura central del riel y colocandolo de forma vertical girando el riel.

2. Repita el procedimiento anterior hasta que el haz laser incida sobre el centro del objetivo
situado sobre el eje de rotacion de la maquina a alinear.

Una vez se haya centrado el haz laser sobre el objetivo, apriete la placa frontal sobre la cara
del acoplamiento.

« Si utiliza un perno de centrado, apriételo usando la llave inglesa de 17 mm sumi-
nistrada.

« Si utiliza un perno con rosca en T, apriételos segun corresponda.

Colocacion del laser y montaje del sensor para medicion

En este paso, se vuelve a montar el laser en la parte inferior del portaldser, mientras que el
sensor queda montado sobre el eje de la maquina a alinear.

1. Apague el laser y extraigalo de su soporte.
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2. Usando la llave Allen M4 suministrada, afloje las varillas de anclaje y deslicelas por la base
del portalaser hasta que sobresalgan por el otro lado.

3. Vuelva a apretar los tornillos Allen M4 para asegurar las varillas de anclaje y vuelva a mon-
tar el laser sobre las varillas de anclaje.

4, Utilice el soporte tipo cadena o soportes magnéticos adecuados para montar el sensor sobre
el eje de la maquina a mover, como el motor o |la caja de engranajes. El sensor se alinea con
respecto al |aser apretando o deslizando el soporte que sujeta el sensor.

|

Nota
NO toque el laser o sus ruedas de ajuste de posicion de laser.
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Alineacion de ejes cardan: procedimiento de medicion Inte-
IHiPOINT

Este procedimiento de medicion se usa en combinacidn con el soporte de desplazamiento de
cardan, debiendo desmontar el eje cardan que une las maquinas durante la medicion.

1. Encienda el sensor sensALIGN, el laser sensALIGN y el ordenador ROTALIGN touch; a con-
tinuacion, realice los ajustes iniciales de las maquinas. (puede consultar el apartado pantalla
de dimensiones).

[Cosn 05720150839
DEBEE &0

©500

AR
Enter front foot-to-back foot dimension then tap (& or &

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

=
. . . MY . .
siones de maquina necesarias, pulse para hacer la medicion.

| Measurement mode

IntelliPOINT

ndake the first point:
IntelliPOINT

Averaging: Auto

& s

3. Pulse 1 para acceder a la pantalla '"Measurement mode' (Modo de medicién).

4. Deslice el carrusel (2) y seleccione 'IntelliPOINT' (3), el modo de medicién necesario.

5. Pulse (4) para proceder con la medicidn.
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Toma de mediciones

‘ IntelliPOINT

]
@ 3500

.A37.6°

Tap coupling to takElgbint: “

1. Con el haz laser centrado y la aguja justo en el centro del sector verde (1), espere a que se
estabilice la medicidn.

&)

Nota
Para centrar la aguja, tanto el laser como el sensor deben estar situados en el mismo
angulo de rotacion.

2. Una vez se haya estabilizado la medicién, aparecera la letra 'M' (2).

|

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

3. Pulse '"M' para tomar el punto de medicion.
4. Gire el sensor sensALIGN hasta la siguiente posicion de medicion.

5. Dé la vuelta al eje donde se encuentra el laser, y fijese en el indicador de aguja de la pan-
talla (1). La medicion se estabiliza Unicamente cuando la aguja se encuentra en el sector azul.

1139

IntelliPOINT
@ 332.2°

.‘_%31.8"

“ORREERRE 1~
Tap Coupling to takElgbints m-

6. Una vez se haya estabilizado la medicion, pulse 'M' (2) para tomar la medicidn.

uEIy Py

7. Repita los pasos 4 a 6 y tome mediciones en tantas posiciones como sea posible y también
con un angulo lo mas amplio posible, para asegurarse de que la calidad de la medicion es acep-
table.
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m
,,,,, IntelliPOINT

ccccc

8. Cuando se haya obtenido una calidad de medicion suficiente (1), pulse (2) para dete-
RES

ner la medicion. Pulse E5ail (3) para ver los resultados de alineacién cardanica.

Evaluacion y alineacion

El desplazamiento no ejerce una gran influencia sobre el estado de la alineacién. Sin embargo,
habra de corregirse cualquier angularidad en los ejes de rotacion.

OEDEE ™,
| n | y (- @
e

e

Save

Report

4 s« o002
ekl e i “

Ya que la angularidad debe corregirse en la alineacion cardanica, los resultados mostrados
so6lo hacen referencia a los valores de pie para un Unico par de pies. La angularidad puede
representarse en mrad o grados. Las unidades del eje cardan se ajustan en ajustes por
defecto en 'Configuration' (Configuracién).

|

Nota

Existe una tabla de tolerancias para ejes cardan de PRUFTECHNIK para limites 1/2° y
1/4°. El tipo de tolerancia necesario puede ajustarse en ajustes por defecto en 'Con-
figuration' (Configuracion).

Las maquinas que se encuentren fuera de las tolerancias, deben ser reposicionadas con la
ayuda de la funcion Live Move.
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Presentacion Live Trend

éQué es Live Trend?

Live Trend es una aplicacidn que se usa para la monitorizacién en vivo de los movimientos de
la maquina resultantes del crecimiento térmico, movimiento de la base de la maquina y cam-
bios en la carga operativa. Esta aplicacion se usa también para comprobar la tension de tube-
ria. Live Trend también se puede usar para hacer un seguimiento del desplazamiento de las
maquinas en las coordenadas X e Y como sensor de datos en bruto.

Paquetes Live Trend

Se ofrecen dos paquetes de soportes para montar tanto el sensor sensALIGN como los laseres
en la maquinas que han de monitorizarse.

o ALI 4.005/2-10 — Mddulo complementario Live Trend con soportes magnéticos
o ALI 4.005/2-20 — Mddulo complementario Live Trend con soportes PERMAFIX

ALI 4.005/2-10 — Médulo complementario Live Trend con soportes magnéticos

Soporte magnético Live Trend para montaje de laser y sensor, inclu-
yendo varillas de anclaje de 115 mm (observe que este paquete con-
tiene 2 num. ALI 14.310)

Soporte magnético para el mddulo Bluetooth (para el sensor ROTALIGN)

Puente anti-torsién (observe que este paquete contiene
2 nim. ALI 2.191)

Carcasa Live Trend para soportes magnéticos
Cupén de firmware de ROTALIGN Ultra Shaft Expert

Lapiz de memoria USB

Live Trend - Primeros pasos

Llave Allen de 2,5 mm

Observe los componentes del paquete en las siguientes imagenes.
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ALl 14.320 M

00739 1055

/

ALI14.310

AlLl2.153 DCC 04100 .en

@9

All4.451

ALI 4.005/2-20 M6dulo complementario Live Trend con soportes PERMAFIX

Soporte de montaje PERMAFIX para laser y sensor (observe que este
paquete contiene 2 nim. ALI 2.190)

Puente anti-torsion (observe que este paquete contiene
2 num. ALI 2.191)

Carcasa Live Trend para soportes PERMAFIX

Cono embutidor

Cupén de firmware de ROTALIGN Ultra Shaft Expert
Lapiz de memoria USB

Live Trend - Primeros pasos

Observe los componentes del paquete en las siguientes imagenes.
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57

- ALLZ. 194 Al 4.451

ALI2.180

o TAUGH" Utra 15

DOC 04.100.en

ALl 2192
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Montaje de los soportes Live Trend

Monte los soportes de medicién Live Trend necesarios tal y como se describe en
"ROTALIGN Ultra iS Live Trend getting started" DOC 04.100.en, que se suministra en los paque-
tes Live Trend.
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Configuracion Live Trend

Use la pantalla de dimensiones para definir las maquinas que han de monitorizarse.

=)

Nota
Los soportes Live Trend se montan sobre las maquinas, no sobre los ejes.

01500

~
, . . . . . MY
Después de introducir las dimensiones requeridas pulse sobre y entonces proceda a
configurar el intervalo de muestreo y la duracién de la medicidn en la pantalla de con-
figuracion que aparece.

Measurement setup at coupling 1

[ Cold to hot Hot to cold }

@ (@ Free storage space for minimum 5 days of measurement j

Interval e 5 secs Data reduction e
Duration e - hours Start from last shaft alignment e

@ ( Measurement not started) |
J o] oy

En la pantalla de configuracién, se definen los siguientes parametros de medicién y con-
diciones de funcionamiento de la maquina:

« (1) Las condiciones de ejecucion de la maquina se configuran deslizando el boton azul
ya sea "Cold to hot" (Caliente a frio) o "Hot to cold" (Frio a caliente).

« (2) "Data reduction" (Reduccion de datos) es un proceso en el que solo se toman lec-
turas cuando suceden situaciones singulares. Esto contribuye a reducir el volumen de
datos innecesarios. La reduccidn de datos estd establecida por defecto. Aparece una
marca de comprobacion dentro del boton azul. Deslice el botdn hacia la izquierda para
desactivar la reduccién de datos. Cuando se desactive, aparece una "X" dentro del botén
gris.

« (3) "Start from last shaft alignment" (Comenzar desde la ultima alineacién de ejes)
ajusta el ultimo estado de alineacion de ejes como el punto de inicio de la medicién Live
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Trend. Esta opcidn solo esta activa si se ha llevado a cabo una medicion de alineamiento
de ejes en la instalacion en concreto.

« (4) "Duration" (Duracién) se ajusta en horas, minutos o segundos, segun se desee. Se
trata del tiempo establecido para toda la medicién.

« (5) "Interval" (Intervalo) se ajusta en horas, minutos o segundos, segun se desee. Es el
tiempo de espera entre la toma de lecturas.

w o o

1= s

>
~
o N U ®

Pulse sobre el cuadro de valor correspondiente y después introduzca la duracion o el intervalo

de medicion usando el teclado en pantalla. Pulse o] para salir del teclado en pantalla y
volver a la pantalla de configuracion.

Pulse la caja de la unidad de tiempo respectiva y después seleccione la unidad deseada en la
ventana de unidades que aparece.

« (6) La capacidad de almacenamiento libre indicada se basa en el intervalo de muestreo.
« (7) La barra muestra el estado actual de la medicién.

o (8) Pulse m para cancelar la configuracion.

o (9) Pulse para proceder con la medicion Live Trend.
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Live Trend — Medicion

Si el sensor ha sido iniciado y el haz laser ha sido centrado, pulse m para iniciar la medi-
cién Live Trend. Si no, compruebe "Inicializando el sensor" y "Ajuste del haz laser", res-
pectivamente.

af=)a)w B .

-
Measurement setup
surtime ol oo
Duration 01h 40m 00s @ o
5 q
Stop time --- . 351.7°
Interval every 30 seconds Ak :
Count - L —
o)
Measurement not started m ir ——
Tap (® to start measurement. ‘ ®

|

Nota
NO toque el laser sensALIGN o ajuste el haz laser una vez la medicién ha comenzado.

Una vez ha comenzado la medicién, la pantalla de medicién muestra la distancia de apertura
actual del acoplamiento y los valores de desplazamiento (1). La barra azul de progreso de
medicion (2) muestra aproximadamente en qué porcentaje se ha completado la medicion.
También se muestran el tiempo de inicio de la medicidn, la duracion programada, el tiempo en
que la medicién va a terminar, el intervalo de muestreo y el nUmero de mediciones tomadas.

. mﬂ m :
Measurement information

Start time 11:11:18

Duration 01h 40m 00s

Stop time 12:51:18

Interval every 30 seconds

i~ 041

Count 31 i 0.63
-II--o 0.00
Taking point... e 4k 0.56

O

La barra de estado de la medicion (3) indicara cuando se completa esta. Pulse para

RES
detener la medicién actual antes de que transcurra la duracién establecida. Pulse para
evaluar los resultados.

|

Nota
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RES
Los resultados pueden verse con la medicién en curso. Pulse para ver los resul-
tados de pies y los graficos de medicion.
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Live Trend - Evaluacion de resultados

Vista general de la pantalla de resultados

=
a[e) &) a] o [
o
o — —
0.10 %}:‘
0.00 e Plot setup
m o
-0.20
o
15062016 15062016 15062016
156933 T5d952 155012
® Coupling gapV 000
B o
8 ~
[ e 9 @
= 0743
a[=) o) e o [

Save

Plot setup o

@ Coupling gap H
® Coupling offset H

[Co et
iQI

Save

Plot setup

Lld
b o

oo 60
o= 00

0O =0

Interpretacion de la pantalla de resultados

« (1) El icono 'Plots' (Representaciones graficas) se usa para visualizar los resultados en
forma de graficos. El tipo de datos mostrados en el grafico se selecciona por medio del
item 'Plot Setup' (Configuracién de graficos) en el menu (3).

« (2) El cursorl, que puede mover libremente, ofrece una clave de datos que muestra la
fecha y hora de la posicion en el grafico. El acoplamiento mostrado y los resultados de
pies corresponde a la posicion actual del cursor.

« (3) El item 'Plot Setup' (Configuracion de graficos) en el menu' se usa para seleccionar
el tipo de datos que deben mostrarse en los graficos. Existen las siguiente opciones:

1Se trata de un indicador de posicién en los diagramas Live Trend. Puede moverse libremente. Los diagramas de resultados mos-

trados se corresponden con la posicién del cursor.
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Coupling (Horizontal & Vertical) O
Feet (Horizontal & Vertical) left machine

Feet (Horizontal & Vertical) right machine

Raw (Coordinates)

VH

HEOHBOC

Pulse sobre 'Coupling (Horizontal & Vertical)' [Acoplamiento (Horizontal y Vertical)]
para mostrar los graficos con los valores de desplazamiento y diferencias de apertura
del acoplamiento.

Pulse sobre 'Feet (Horizontal & Vertical) left machine' [Pies (Horizontal y Vertical)
maquina de la izquierda] para mostrar los graficos con los valores de pies de la maquina
de la izquierda.

Pulse sobre 'Feet (Horizontal & Vertical) right machine' [Pies (Horizontal y Vertical)
maquina de la derecha] para mostrar los graficos con los valores de pies de la maquina
de la derecha.

Pulse 'Raw (Coordinates)' [En bruto (Coordenadas)] para mostrar graficos de valores de
X e Y en bruto en ambos detectores de posicion.

(4) Los resultados mostrados se corresponden con la posicion actual del cursor y la con-
figuracion de grafico seleccionada.

(5) Los resultados de acoplamiento mostrados se corresponden con la posicidon actual
del cursor. Pulse sobre los resultados de acoplamiento (5) para acceder al registro Live
Trend.

(6) Esta area se usa para controlar la cronologia de la aplicacién Live Trend.

9.2 Results

25.05.2016
114237 s
ave

Plot setup

“ i 0.42

032010 %{,} 4k 8.84
042 | @ Coupling gap H -0.06 “ 4¥ -0.06
4= -0.91

# Coupling offset V 5.84 | @ Coupling offset H 091
| ~
£ wj_ Qv > \N‘l)

Las dos barras deslizantes se usan para ajustar la escala temporal de los graficos mostrados.
La barra deslizante de la izquierda marca el principio de la cronologia. La barra deslizante de
la derecha marca el final de la cronologia. El cursor permanecera siempre en la visualizacion

. . . <
y puede reposicionarse deslizandolo por la pantalla o mediante ? o} (7).
e (7) Pulse ’ o] < para colocar el cursor en la posicion deseada.
o (8) Pulse (o} para alternar entre las posiciones de medicion final y la medicidn

anteriormente seleccionada del cursor, respectivamente.

(9) Los resultados 3D muestran los resultados de acoplamiento y pies para lectura en la
posicién actual del cursor (2).
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e (10) Los resultados 2D (V/H) muestran los resultados de acoplamiento y pies para lec-
tura en la posicion actual del cursor (2).
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Live Trend - Registro

éQué es el registro Live Trend?

Un registro de medicion Live Trend es una tabla que guarda los resultados de todas las medi-
ciones tomadas durante la monitorizacién en vivo de la maquina. Se incluyen en el registro los
siguientes elementos.

« Resultados de acoplamiento vertical y horizontal para cada medicién guardada.

« Marcadores

. Fecha y hora de cada medicién

« Estado del ldser en el momento de la medicién [puede ser 'Laser centered' (Laser cen-
trado), 'OK' o 'Laser end' (Laser fin), o 'Laser weak' (Laser débil)]

« El tiempo medio de cada medicién

« Los valores en bruto del sensor que incluyen coordenadas XY en ambos detectores de
posicion, el angulo de rotacién y la temperatura

« Los valores laser en bruto que incluyen el angulo de rotacién y la temperatura
« Velocidad RMS
« Numeros de serie del sensor y del laser y sus fechas de recalibracién respectivas

Deslice horizontalmente para ver todas las columnas en el registro, y verticalmente para ver
todas las filas.

Live trend log at coupling 1 Live trend log at coupling 1 Live trend log at coupling 1 ive trend log at coupling 1

Vertical Horizontal Markers i Raw values Sensor

4 a* a* i Avgls] xt i x Y2 semsorangle peratwre ['C]  Laserangle perature 'C] i SerialNo.  Recalibration  SerialNo.  Recalibration
1 00 000 00 000 25052016 1:1136 0 230 s e s 3543 s 3562 25 001 4000650 17012016 49100054 05092008
2 040 063 001 057 2502016 11:1206 foo] e 0845 2655 0476 3543 20 3561 230 012 49000680 17012016 49100054 05.09.20
3 040 061 000 060 25.05.2016 11:12:36 Laser centered 100 1651 0848 2656 0473 3554 20 3562 230 001 49000680 17.01.2016 49100054 ~0509.20
4 041 o0& 001 057 25052016 11:15:06 Laser centered 100 1694 0828 2668 0466 3559 20 3562 230 116 49000680 17.012016 49100054 05.09.20
s 041 064 002 055 25.05.2016 11:1336 Laser cen tered 100 634 0827 2674 0466 3545 20 3563 230 001 49000680 17.012016 49100054 0509.20
6 041 08 000 055 25.05.201611:1406 o0 1714 0818 2708 o461 3567 us 3585 230 001 43000680 17.01.2016 49100054 05.09.20
7 041 062 000 056 25.05.2016 11:1436 100 712 0818 -2702 0462 3568 1s 3585 230 001 49000680 17.012016 49100054 0509.20

aser center
All Markers [o} 9q 9 E Markers [o} 9q 9 Al Markers [o} 9 Al Markers [o} 9q 9

La lectura actual seleccionada en el registro se corresponde con la lectura del cursor en el gra-
fico.

al=)e)n] =
e ®
P

# Vertical Horizontal Markers

7 002 002 001 028 25.05.2016 17:05.06 o save
| 040
8 002 002 001 027 25.05.2016 17:05:07
020 Plot setup
9 002 001 001 028 25052016 1705:08 m
10 002 001 001 028 25.05.2016 17:05:09 020
11 003 002 001 025 25.05.2016 17:05:10 o] 0o “ 4r -0.03
Ap -0.02
12 003 -003 0.01 027 25.05.2016 17:05:11 25052006 25052016 2052006 L @
b 0  Couplng ofset ¥ 002 | @ Coupling ofset 025 4k 0.25

7 N 6
Marker @e oi[ g;ye L [/ NI N \NGZ0 W e 1 I N} @

o (1) Lectura seleccionada actualmente en el registro. Pulse para ver los resul-
tados. La posicion del cursor (1a) se corresponde con la lectura seleccionada en el regis-
tro. Los resultados de acoplamiento mostrados (1b) se corresponden con aquellos
seleccionados en el registro.

« (2) Deslice el botén azul para seleccionar "All" (Todo) o "Markers" (Marcadores). Al
seleccionar "All", el registro muestra todas las lecturas tomadas. Al seleccionar
"Markers", Unicamente las lecturas con marcadores son mostradas.
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©) .
o (3) Pulse b o] a para alternar el cursor entre la lectura actualmente seleccionada y

la ultima lectura guardada, respectivamente.

1

o (4) Pulse para asignar un marcador a una lectura seleccionada del registro.

)
= )] . .
o (5) Pulse! ~ | para establecer a cero la lectura del registro seleccionada.

o (6) Pulse para ver los resultados.
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Live Trend — Marcadores

éQué son los marcadores?

En la aplicacion Live Trend, los marcadores son puntos de un grafico que resaltan fenomenos
destacables sucedidos durante la medicidn. Puede tratarse de, por ejemplo, el encendido o

apagado de la maquina. Estan disponibles los siguientes marcadores.

. & "Hot' — utilizado para indicar el estado de funcionamiento o el momento en que las

maquinas se han calentado

. {‘JL 'Cold" - utilizado para indicar la fase de funcionamiento inicial desde parada

. ® 'Custom' — un marcador especificado por el usuario

. @ 'Start' - utilizado para indicar el punto donde se han puesto en marcha las maquinas

. @ 'Stop' - utilizado para indicar el punto donde las maquinas se han parado

Aplicar marcadores

Los marcadores se aplican mediante el registro. Al registro se accede por medio de la pantalla

"Measurement" (Medicion) o "Results" (Resultados).

B
0
9.2

-

1052016
11:1136

i & i
&) Results

Save

Plot setup

® Coupling gap V
® Coupling offset V

HEREEE

VH Kl

i~  0.41
dko 0.62
-ivo -0.01
4  0.57

Pulse sobre el area donde se muestran los resultados de acoplamiento (1). Se abrira el regis-

tro Live Trend
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Live trend log at coupling 1

# Vertical Horizontal Markers

1k # b 3

‘ om om om @ 25052016 1111% i
T o o oy 2052016 11206
5o o o 0 2052016 114236
oW a0 25052016 14306
5w o o 05 2052016 114336
6 M e o 05 25052016 11406
W 0 05 9 25052016 111436 ) ot

§ cald

—
All Makes | @ ‘ 919

—

® Custom

Live trend log at coupling 1 mm

® Start

# Vertical Horizontal Markers Time

i

4 L] i+

® Stop

1 000 000 000 000 o @ 25052016 11:41:3¢ g

2 040 063 001 057 2505.2016 111206

1 040 061 -0.00 0.60 2508.2016 111236

¢ 04 062 001 057 2505.2016 111306

5 04 064 002 055 2505.2016 111336

6 04 062 000 055 2505.2016 11:1406

7 04 062 000 056 2508.2016 11:143¢

PO Mrkers 9t 19

<J
q

Pulse sobre la medicién donde desea aplicar un marcador (1) entonces pulse (2). Pulse
sobre el marcador deseado en la lista disponible (3). La tabla del registro muestra la medicién
seleccionada con el marcador deseado (4).

Marcadores especificados por el usuario.

Los marcadores especificados por el usuario se configuran usando 'Custom' (Personalizacién).

Pulse sobre la medicién deseada en el registro y pulse después L . Pulse sobre 'Custom' en
la lista de marcadores mostrada. Use el teclado que aparece para personalizar la clave de
datos! del marcador.

Ajuste a cero el punto de medicion.

Si lo desea, cualquier punto de medicidn puede ajustarse a cero usando el marcador "set o

)
D

zero"

=)

Nota
Unicamente un punto de medicién puede ajustarse a cero usando el marcador "set to
zero".

En el registro, pulse sobre la medicion donde ha de aplicarse el marcador de ajuste a cero

)

=)

(1). Pulse |~ | (2) para establecer el punto a cero. El marcador "set to zero" aparece en la

1La clave de datos es una pequefia visualizacién que aparece en el cursor. Muestra la fecha, hora y la informacién personalizada

del marcador en la posicién actual del cursor.
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medicion (3) con los valores de acoplamiento vertical y horizontal establecidos en cero. Los
valores de acoplamiento (4) se muestran en relacidn con el punto establecido en cero.

Live trend log at coupling 1 mm
# Vertical Horizontal Markers Time S
194 -1.96 -3.01 -2.03 -0.29 25.05.2016 12:48:07
195 -1.96 -3.01 -2.03 -0.29 25.05.2016 12:48:37
196 -1.96 -3.01 -2.03 -0.29 25.05.2016 12:49:07
197 -1.96 -3.01 -2.03 -0.29 25.05.2016 12:49:37 Live trend log at coupling 1 mm
198 -1.96 -3.01 -2.03 -0.29 25.05.2016 12:50:07 # AVertical 4  AHorizontal ‘ Markers Time S}
199 -1.96 -3.01 -2.03 -0.29 25.05.2016 12:50:37
200 -1.96 -3.01 -2.03 -0.29 o 25.05.2016 12:51:07 ] 194 0.00 -0.00 0.00 -0.00 25.05.2016 12:48:07
195 -0.00 -0.00 0.00 0.00 25.05.2016 12:48:37
All Markers [} 9
196 0.00 -0.00 -0.00 -0.00 25.05.2016 12:49:07
197 -0.00 -0.00 0.00 0.00 25.05.2016 12:49:37
198 0.00 -0.00 0.00 0.00 25.05.2016 12:50:07
199 0.00 -0.00 -0.00 -0.00 25.05.2016 12:50:37
[ 200 0.00 0.00 0.00 0.00 (:) e 25.05.2016 12:51.07 ]

All Markers Q q | HE

Nota
Unicamente se puede aplicar un marcador sobre una medicién especifica. El marcador
especial "set to zero" es el Unico que puede combinarse con otro marcador.

Borrar marcadores

En el registro, deslice el boton azul hacia la derecha (1) para mostrar solo los marcadores.
Pulse sobre la medicidén con el marcador que ha de ser eliminado (2). Aparece el icono de una

<_'.ﬂ'@' %,’\,ﬁ'

papelera al lado del icono del marcador (3). Pulse uno ul = | otro segun el tipo de mar-
cador que ha de ser eliminado.

Live trend log at coupling 1 mm
# A Vertical A Horizontal Markers Time S
1 0.04 0.09 -0.01 -0.40 ® 25.05.2016 17:05:00
12 0.01 0.07 -0.00 -0.12 {.JL 25.05.2016 17:05:11
46 0.02 0.07 -0.01 -0.30 Stable 25.05.2016 17:05:45
53 0.00 0.00 0.00 0.00 e @Healmg up 25.05.2016 17:05:52
60 0.01 0.06 0.00 -0.00 ® 25.05.2016 17:05:59

All l Markers

Identificar marcadores

Los marcadores en los graficos pueden ser identificados mediante el registro. Acceda al regis-
tro pulsando sobre los resultados de acoplamiento (1). Deslice el botén azul (2) a la derecha.
Solo se mostraran mediciones con marcadores. El cursor en los graficos (3) se corresponde
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con la medicién subrayada en el registro (4). Pulse para ver los graficos.

Live trend log at coupling 1

A Vertical A Horizontal Markers

1 1.96 301 203 029 ® 25.05.2016 11:11:36
4 236 363 203 0386 8 25.05.2016 11:13:06 La
63 238 1185 197 -062 Restart 25.05.2016 11:42:37

200 0.00 0.00 0.00 000 0 o 25.05.2016 12:5107 J ﬁ EEE m
‘ - b
=

Save

e 9.0
B

o o.oo‘
fiiiy iz B aF (1] 0.00
o Couping g0V 000 @ Coupling gap i 000 “ 4~ 0.00
o Comtmattecy 00| @ Coptgatfect 000 4k 0.00
A -~
L on -

En este ejemplo, la medicidn subrayada es la mediciéon nimero 200 y resulta ser el ultimo
punto de medicién tomado. Se ha aplicado el marcador "set to zero" a dicha medicién. Los

marcadores de "Start" (Inicio) @ y "Cold" (Frio) ® han sido ajustados también, y los hume-
ros de medicién 1y 4, respectivamente.
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Buenas practicas

Montaje del sensor y el laser

>> La pantalla "Dimensions" (Dimensiones) muestra los lados donde han de montarse el sensor
. . . : | . . .

y el laser. Si es necesario, use , el icono "Camera" para girar la vista en la pantalla y per-

mitir que las maquinas puedan verse segln su apariencia fisica.

>> Coloque los soportes directamente en los ejes o acoplamientos.

>> Coloque el sensor y el laser tan bajo como sea posible en las varillas de anclaje. Los aco-
plamientos no deben bloquear el recorrido del haz laser.

>> Monte el laser en la maquina que se ha designado como fija y el sensor en la maquina
movil.

>> Tanto el sensor como el Iaser no deben tocarse entre ellos ni con las carcasas de la maquina
durante la rotacion de ejes.

Introduccion de dimensiones

>> Son aceptables las dimensiones tomadas dentro de un rango de + 2 mm [+ 1/16in.).

>> Cuanto introduzca la dimension entre el pie delantero y el trasero, use la distancia entre el
centro de los pernos de los pies.

Inicio del sensor

>> Si ocurre un error de comunicacion, pulse el area bajo el mensaje "Communication
error” y después pulse “Sensor list” (Lista de sensores) para comprobar si el sensor ha sido
detectado.

Circunstancias que pueden influir en la medicion

>> Montaje incorrecto u holgado del armazoén de soporte o las varillas de anclaje
>> Montaje incorrecto u holgado del sensor o del lIaser en las varillas de anclaje
>> Pernos de anclaje de la maquina sueltos

>> Base de la maquina inestable o dafiada

>> Los componentes montados golpean la base de la maquina, su carcasa o armazon durante la
rotacion de ejes.

>> Los componentes montados se movieron durante el giro del eje
>> Rotacién desigual del eje
>> Cambio en la temperatura interior de las maquinas

>> Vibracién externa de otras maquinas giratorias

Resultados y Live Move
>> V es la orientacion vertical de las maquinas vistas desde el lado.
>> V es la orientacidn horizontal de las maquinas vistas desde arriba.

>> Los resultados de pie usados en la correccion de desalineacidn son valores de posicion res-
pecto a la maquina de referencia.
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>> Las flechas en color fuerte de tolerancia para pie muestran la direccidon y magnitud en la
cual se ha de mover la maquina. El codigo de colores muestra también la tolerancia de ali-
neamiento alcanzada.
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Datos técnicos — ordenador

CPU

Pantalla

Indicadores LED

Alimentacion de
corriente

Interfaz externa

Proteccion
ambiental

Prueba de caida

Rango de tem-
peraturas

Dimensiones
Peso

Camara

Procesador: 1.0 GHz quad core ARM®Cortex-A9
Memoria: 2 GB de RAM, 1 GB de memoria flash interna, tarjeta de
memoria SD de 32 GB

Tecnologia: Pantalla proyectiva capacitiva multi-tactil

Tipo: Tipo: pantalla grafica TFT transmisiva (legible a la luz del sol) en
color retroiluminada

Acoplada épticamente, pantalla protectora para uso industrial, sensor
de luz integrado para el ajuste automatico del brillo.

Resolucion: 800 x 480 pixeles

Dimensiones: diagonal de 178 mm [7”]

3 LED para el estado de la bateria
1 LED para comunicacion inalambrica (WiFi)

Tiempo de funcionamiento: 12 horas de uso tipico (basado en un ciclo
de funcionamiento de

25 % de medicion, 25 % de computacion y 50 % en modo "inactivo")
Bateria: Bateria recargable Lithium-ion de 3,6 V / 80 Wh
Adaptador/cargador AC: 12V / 36 W; conector cilindrico estandar (5,5
x 2,1 x 11 mm)

Host USB para lapices de memoria

USB esclavo para comunicacién con el PCy carga (5V DC/ 1,5A)
RS-232 (serie) para sensor

RS-485 (serie) para sensor

I-Data para sensor

Comunicacién inaldmbrica Bluetooth® integrada (cubre distancias en
linea de vision de hasta 30 m / 100 ft segun condiciones ambientales)
Wireless LAN IEEE 802.11 b/g/n integrado de hasta 72,2 Mbps
(depende de la configuracién)

RFID integrado con capacidad de lectura y escritura (depende de la
configuracion)

IP 65 (a prueba de polvo y resistente a flujo de agua) — de acuerdo con
la regulacién

DIN EN 60529 (VDE 0470-1), a prueba de golpes

Humedad relativa: 10% a 90%

1m (3 1/4 ft)

Funcionamiento: Entre 0°C y 40°C [entre 32°F y 104°F]
En carga: Entre 0°C y 40°C [entre 32°F y 104°F]
En almacenamiento: Entre -10°C y 50°C [entre 14°F y 122°F]

Aprox. 273 x 181 x 56 mm [10 3/4” x 7 1/8" x 2 3/16"]
Aprox. 1,88 kg (4,1 Ibs)

5 MP integrada (segun configuracion)
LED: Grupo de riesgo 1, de conformidad con IEC 62471-1:2006
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Conformidad CE Consulte el certificado de conformidad CE en www. pruftechnik.com
Maleta Estandar: ABS, a prueba de caida desde 2 m [6 1/2 ft]
Dimensiones: Aprox. 470 x 388 x 195 mm [18 1/2” x 159/32" x 7
11/16"]
Peso: Peso, incluidos todos los componentes estandar: aprox. 8,5 kg
[18,7 Ib]

Conformidad FCC Requisitos cumplidos (consulte el documento 'Seguridad e informacion
general")
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Datos técnicos — Sensor sensALIGN

CPU

Indicadores LED

Fuente de ali-
mentacion

Proteccion
ambiental

Proteccidn frente
a luz ambiental

Rango de tem-
peraturas

Dimensiones
Peso

Rango de medi-
cion

Resolucion de
medicion

Error de medi-
cion

Resolucion del
inclindmetro

Error de incli-
nometro

Medicion de vibra-
ciones

Conexiones exter-
nas

Conformidad CE

Tipo: ARM Cortex™ M3
Memoria: 2 GB memoria flash

4 LED para ajuste del laser
1 LED para comunicacién Bluetooth®
1 LED para el estado de la bateria

Tiempo de funcionamiento: Uso continuo 12 horas
Bateria: Bateria de polimero de litio recargable 3,7V / 1,6 Ah 6 Wh

IP 65 (resistente al polvo y a los chorros de agua) - as defined in regu-
lation

DIN EN 60529 (VDE 0470-1), resistente a golpes

Humedad relativa entre: 10% y 90%

Compensacion éptica y digital electrénica activa

Funcionamiento: Entre -10°C y 50°C (entre 14°F y 122°F)
Carga: Entre 0°C y 40°C (entre 32°F y 104°F)
Almacenamiento: Entre -20°C y 60°C (entre -4°F y 140°F)

Aprox. 103 x 84 x 60 mm (4 1/16" x 3 5/16" x 2 3/8")
Aprox. 310 g (10,9 oz)
Ilimitado, ampliable dina@micamente (Patente EE.UU. 6,040,903)

1um

< 1,0%

0,1°

+ 0,25% escala completa

mm/s, RMS, 10 Hz a 1 kHz, 0 mm/s — 5000/f e mm/s2 (f en hercios [1/s])
Comunicacioén inaldmbrica Bluetooth®clase 1 integrada, RS232, RS485,

I-Data

Consulte el certificado de conformidad CE en www.pruftechnik.com
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Datos técnicos — Laser sensALIGN

Tipo

Indicadores LED

Fuente de ali-
mentacion

Proteccion
ambiental

Rango de tem-
peraturas

Dimensiones
Peso

Potencia del haz
Longitud de onda

Clase de segu-
ridad

Divergencia del
haz

Resolucion del
inclindmetro

Error de incli-
nometro

Conformidad CE

Laser semiconductor

1 LED for laser transmission
1 LED para el estado de la bateria

Tiempo de funcionamiento: 70 horas de uso continuado (bateria de poli-
mero de litio)

Bateria: Bateria de polimero de litio recargable 3,7V / 1,6 Ah 6 Wh
Cargador/adaptador de CA: 5V /3 A

IP 65 (resistente al polvo y a los chorros de agua) - as defined in regu-
lation

DIN EN 60529 (VDE 0470-1), resistente a golpes

Humedad relativa entre: 10% y 90%

Funcionamiento: Entre -10°C y 50°C ( entre 14°F y 122°F)
Carga: Entre 0°C y 40°C (entre 32°F y 104°F)
Almacenamiento: Entre -20°C y 60°C (entre -4°F y 140°F)

Aprox. 103 x 84 x 60 mm (4 1/16" x 3 5/16" x 2 3/8")
Aprox. 330 g [11,6 oz]

< 1mW

630 - 680 nm (roja, visible)

Clase 2, de conformidad con IEC 60825-1:2007

El laser cumple con las normas 21 CFR 1040.10 y 1040.11, salvo por las
desviaciones conformes con la Nota sobre laseres n° 50 (en inglés, Laser
Notice No. 50) del 24 de junio de 2007.

0,3 mrad
0,1°

+ 0,25% escala completa

Consulte el certificado de conformidad CE en www.pruftechnik.com
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Glosario

A

ALIGNMENT RELIABILITY CENTER 4.0

Esta plataforma de software, también conocida como ARC 4.0 permite la gestion de las ins-
talaciones de la planta de una manera estructurada, mostrando las tendencias. Permite también la
preparacion de tareas y la transferencia de mediciones de las instalaciones al almacenamiento en
la nube.

ARC 4.0

Esta plataforma de software, también conocida como ARC 4.0 permite la gestion de las ins-
talaciones de la planta de una manera estructurada, mostrando las tendencias. Permite también la
preparacion de tareas y la transferencia de mediciones de las instalaciones al almacenamiento en
la nube.

C

Calidad de la medicion

La calidad de la medicién es un factor determinado por los siguientes criterios ambientales y de
medicion: rotacién angular, desviacion estandar de la elipse de medicidn, vibracién, uniformidad de
la rotacién, inercia de la rotacion angular, direccidn de la rotacion, rendimiento del filtro y velo-
cidad. Cuanto mayor sea el factor, mayor es la calidad de la medicién.

Clave de datos

La clave de datos es una pequefia visualizacidn que aparece en el cursor. Muestra la fecha, horay
la informacién personalizada del marcador en la posicién actual del cursor.

Conectividad movil

La conectividad mavil de ROTALIGN touch permite al dispositivo acceder a las funciones en la nube
gue posibilitan el intercambio inaldmbrico de archivos.

Crecimiento Térmico

Movimiento de la linea central del eje asociado o debido a cambios en la temperatura de la
maquina.

Cursor

Se trata de un indicador de posicidn en los diagramas Live Trend. Puede moverse libremente. Los
diagramas de resultados mostrados se corresponden con la posicion del cursor.
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D

Desviacion estandar

La desviacion estandar (SD) es la desviacion del valor cuadratico medio (media de las medias) de
los puntos de medicion. Describe la cercania con la que se agrupa un grupo de puntos alrededor de
la media de dichos puntos. Es una medida del calibre de medicién. Cuanto menor es la SD, mejor
es la calidad de los datos recopilados.

E

Estatico
El modo de medicidn de reloj estatico se usa tanto para maquinas horizontales como verticales.
Las mediciones se toman mediante ejes posicionados en cualquiera de las ocho posiciones de reloj
definidas. En este modo de medicidén, el inclindmetro electrénico esta inactivo.

G

Galeria
Esta es la ubicacion dentro del dispositivo donde se guardan todas las imagenes tomadas con
ROTALIGN touch.

I

Instalacion
Las instalaciones son la maquinaria que se encuentra en la planta.

Instalaciones

Las instalaciones son la maquinaria que se encuentra en la planta.

IntelliPASS

En este modo, el eje que sujeta el Idser se gira de manera que el haz laser atraviese el sector cen-
tral del detector.

IntelliPOINT

Este modo se utiliza cuando los ejes desacoplados pueden ser detenidos en posiciones definidas.
También se utiliza cuando los ejes estan acoplados, pero existe juego torsional.

IntelliSWEEP

Un modo de medicidn de alta definicion que asiste activamente al usuario detectando y eliminando
automaticamente la influencia de errores tales como la holgura del acoplamiento, angulo de rota-
cion o vibraciones.
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M

Multipunto

Se trata de un modo de medicién para maquinas horizontales donde se toman los puntos de medi-
cién bajo cualquier posicién de rotacion angular deseada.

o)

Objetivos
Valores de desalineacion especificados como desplazamiento (offset) y angulo en dos planos per-
pendiculares (horizontal y vertical) y usado para compensar las cargas dinamicas.

P

Parque de instalaciones

El parque de instalaciones es el lugar donde se guardan las mediciones de las instalaciones.

Plano giratorio de cardan

Este es el procedimiento de medicidn por defecto para aplicaciones de tipo cardan. Este pro-
cedimiento permite realizar mediciones precisas de maquinas unidas por ejes cardan sin tener que
retirar el eje cardan.

R
RFID

Esta tecnologia de identificacion se emplea para identificar las instalaciones que han de alinearse.
T

Tolerancias asimétricas

En el caso de las tolerancias asimétricas, los valores de tolerancia de los dos planos de aco-
plamiento no son iguales.

w

WiFi
La transferencia de las mediciones de instalaciones entre ROTALIGN touch y el almacenamiento
en la nube se realiza de modo inaldmbrico a través de la plataforma de software ARC 4.0
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