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Allgemeine Informationen Gesamtsystem

1 Allgemeine Informationen Gesamtsystem

1.1 Vorbemerkung

Die in dieser Betriebsanleitung verwendeten Sicherheitshinweise sind unbedingt zu beachten, um eine sichere und
zuverlassige Funktion des Systems zu gewahrleisten und Personen- und Sachschéden zu vermeiden. Die Symbole
fur die entsprechenden Sicherheitshinweise haben die nachfolgend beschriebenen Bedeutungen:

HINWEIS kennzeichnet wichtige Informationen, deren Nichtbeachtung zu

Al moglichen Sachschaden/Fehlfunktionen fiihren kann.

INFORMATION kennzeichnet wichtige Informationen oder hilfreiche Hinweise fiir

DO die Arbeit mit dem beschriebenen Objekt.

1.2 Sicherheitshinweise

HINWEIS

Gefahr von Sachschaden

e Das manuelle oder automatische Positionieren des Messtasters muss so geschiitzt sein, dass ein
unvorhergesehenes Auslenken des Messtasters wéhrend der Bewegung zu der Position, an der die
eigentliche Messung beginnen soll, zu einem sofortigen Vorschub-Stopp fihrt!

HINWEIS

Gefahr von Sachschaden

e Ein Vorschub- oder Spindel-Stopp, ausgeldst durch ein Schaltsignal oder Betriebsbereit-Signal eines
Messtasters, darf nur dann erfolgen, wenn sich ein Messtaster in der Spindel befindet. Diese
Sicherheitsabfrage schitzt die Maschine vor einem moglichen Spindel- oder Vorschub-Stopp wéhrend einer
normalen Frasbearbeitung, falls aus einem der nachfolgenden Griinde ein Signal vom Messtaster ausgeldst
werden sollte:

e Batteriewechsel und anschlieRende Priifung der Funktionen des Messtasters durch manuelles
Einschalten.

HINWEIS

Gefahr von Sachschaden durch Fremdteile

e  Fir vorbeugende und fehlerbehebende Wartungsarbeiten sind ausschlielich die in dieser Betriebsanleitung
angegebenen Original-Ersatzteile zugelassen.

INFORMATION

Die Informationen in dieser Betriebsanleitung kénnen ohne vorherige Bekanntmachung jederzeit vom Hersteller
geandert werden. Es obliegt daher der Verantwortung des Nutzers, sich regelmafig uber die Aktualitat dieser
Betriebsanleitung zu informieren.

1.3 Konformitatserklarung

Die EU-Konformitatserklarung befindet sich am Ende dieser Betriebsanleitung. Eine Kopie der unterschriebenen
Original-Konformitatserklarung kann bei Bedarf unter der auf der Riickseite angegebenen Adresse angefordert
werden.

1.4 Gultigkeit

Diese Betriebsanleitung gilt fiir die zum Erstellungszeitpunkt verfiigbare Hardware. Technische Anderungen seitens
des Herstellers sind vorbehalten.




Allgemeine Informationen Gesamtsystem

1.5 Verwendungszweck
Infrarot-Messtaster IRP60.00

Der Infrarot-Messtaster IRP60.00 dient zur Werkstiickmessung sowie zur Bestimmung und automatischen
Kompensation der Winkellage von Werkstiicken. Zusétzlich findet er Verwendung beim Setzen von Nullpunkten in
der Werkzeugmaschine.

Der Infrarot-Messtaster IRP60.00 ist in der Lage, Werkstiickgeometrien wie Kanten, Bohrungen, Zapfen, Nuten,
Stege, Winkel, Ecken und Kreishdgen zu messen. Auferdem ermdglicht er Messungen komplexer Geometrien wie
dreidimensionaler Oberflachen und Messungen mit geschwenkter 4. und 5. Achse.

Die Messsignale vom Messtaster werden Uber Infrarot an den Empfanger gesendet.

Infrarot-Werkzeugmesssystem IRT65.00

Mit dem Infrarot-Werkzeugmesssystem IRT65.00 werden Werkzeuggeometrien wie Werkzeuglange und -radius in
der Maschine ermittelt. Zusétzlich misst es einzelne Schneidwerkzeuge und ermittelt Werkzeugbruch. Daher kénnen
die Messungen sowohl statisch als auch dynamisch vorgenommen werden.

Infrarot-Empfanger IRR61.00

Mit dem Infrarot-Empfanger IRR61.00 werden Messsignale vom Infrarot-Messtaster IRP60.00 und vom Infrarot-
Werkzeugmesssystem IRT65.00 empfangen. Er ist auBerdem verantwortlich fur die Aktivierung/Deaktivierung der
Messsysteme und fir die gesamte Systemkommunikation mit der Maschinensteuerung.

1.6 Systemkomponenten

Infrarot-Messtaster
IRP60.00

Infrarot-Werkzeugmesssystem
IRT65.00

Infrarot-Empfanger
IRR61.00

@

Abb. 1 Systemkomponenten
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1.7 Lieferoptionen

INFORMATION

Um verschiedene Systemkonfigurationen fiir verschiedene Anwendungen bereitzustellen, muss jedes Bauteil des
Systems getrennt bestellt werden. Die verfiigbaren Einzelkomponenten sind in der folgenden Tabelle aufgelistet:

Bestellnr.

Bezeichnung

60.00-IRP

Infrarot-Messtaster IRP60.00

1x Montageschraube ISO 4762 M5x10 (5287)

1x Scheibe (5872)

65.00-IRT

Infrarot-Werkzeugmesssystem IRT65.00

1x zylindrischer Messeinsatz @=13 mm/0.51", Hartmetall (91.00-D13/24,5)

1x Sollbruchstiftadapter mit Sollbruchstift (High Force) (91.00-S-M4-HF)

1x Grundplatte (5879)

4x Ausrichtschraube 1ISO 4762 M4x10-A2 (5937)

61.00-IRR

Infrarot-Empfanger IRR61.00 mit Verbindungskabel (5 m/16.4")

1x Flachdichtung (Viton)

2x Montageschraube 1SO 4762 M5x12-A2

2x Federring ISO 7089 A5-VZ

6X.00-TB

Tool box

1x Montagestift (0885)

1x Innensechskantschlissel SW1,3 mm (0227)

2x Innensechskantschliissel SW2 mm (1097)

1x Innensechskantschlissel SW3 mm (1780)

1x Innensechskantschlissel SW4 mm (5940)

8x Ausrichtschraube 1ISO 4026 M4x8 (1352)

4x Ausrichtschraube 1ISO 4762 M4x10-A2 (5937)

3x Gewindestift ISO 4026 M2.5x3 (0548)

6114

Werkzeugaufnahme SK40

6115

Werkzeugaufnahme BT40

5931

Werkzeugaufnahme CAT40

5942

Modularadapter D11/D28 (211/228)

91.00-T53/6-KE-M4

1x Taststift M4 (Keramikschaft, Rubinkugel) L=53 mm, & = 6 mm

4316

Batterie (3,6 V/¥2 AA)

OI-ELS-W

Betriebsanleitung




Beschreibung

IRP60.00

2 Infrarot-Messtaster IRP60.00

2.1 Beschreibung
2.1.1 Technische Daten

Antastrichtungen

+X; +Y; -Z

Max.Taststiftauslenkung

XY =+412,5°% Z=-5mm

Antastkraft mit 50 mm Taststift

XY=1N;Z=8N

Empfohlene Antastgeschwindigkeit

Max. 2000 mm/min

Energieversorgung

Batterie (3,6 V/¥2 AA)

Maximale Batterielebensdauer 300 h
Material Nichtrostender Stahl, eloxiertes Aluminium
Gewicht ohne Kegel ca. 295g

Temperaturbereich

Betriebh: 5°C - 55°C, Lagern: 5°C - 70°C

Wiederholgenauigkeit
(Auslenkung aus einer Richtung)

max. 1 um (2 Sigma) mit 50 mm Taststift
und 254 mm/min Antastgeschwindigkeit

Abdichtung

1P68: DIN EN 60529

2.1.2 Abmessungen

97,6 (3.84")

Werkzeugaufnahme nach
Kundenwunsch

Taststift ausrichten zur Spindelmitte

Batteriefach

o
3
© % Hochleistungs-Infrarotdioden
% o Infrarot-Empfangereinheit
3
L}
<€—— Taststift M4
1
2125 125
P40 (1.57")
Abb. 2 Abmessungen




IRP60.00 Beschreibung

2.1.3 Sende- und Empfangswinkel

Die nachfolgend dargestellten Sende-/Empfangsreichweiten kénnen durch Infrarotanteile des Umgebungslichts
reduziert werden.

2.1.3.1 Sendewinkel

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

1m(3.3)

2m (6.6)

3m (9.8)

4m(13.1)

6m (19.7) 5m (16.4)

Abb. 3 Sendewinkel IRP60.00




Beschreibung IRP60.00

2.1.3.2 Empfangswinkel

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

Abb. 4 Empfangswinkel IRP60.00
Beispiel (siehe rote Markierung):

Sendereichweite des Empféngers = 6 m, Winkel zum Empféanger = 30°; Empfangsleistung des Tasters bei 30°= ca. 97%
— Empfangsreichweite des Tasters = ca. 5,82 m

10



IRP60.00

Beschreibung

2.1.4 Ersatzteile

91.00-T53/6-KE-M4

Taststift M4 (Keramikschaft, Rubinkugel)
L=53 mm, @ =6 mm

Bestellnr. Bezeichnung Abbildung
4316 Batterie (3,6 V/%2 AA) M
5287 Montageschraube ISO 4762 M5x10 w
5872 Scheibe \ - /
1352 Ausrichtschraube ISO 4026 M4x8 (SW2 mm) W
LT

11



Betrieb IRP60.00
2.2 Betrieb

2.2.1 Werkzeuge, Mess- und Prifgerate

Bestellnr. Bezeichnung Abbildung

0885 Montagestift /

1097 Innensechskantschliissel SW2 mm /\

5940 Innensechskantschliissel SW4 mm A
3079 Fiihlhebelmessgerat i

2.2.2 Taststiftwechsel

1. Taststift mit Montagestift aus dem Messtaster herausschrauben.
2. Neuen Taststift vorsichtig in den Messtaster einschrauben (Abb. 5).
3. Taststift zur Spindelmitte ausrichten (siehe Kapitel 2.2.5).
4. Messtaster kalibrieren.
m&h Infrarot-Messtaster
IRP60.00
#<— Montagestift
(0885)
M=2 Nm
/_ (1.47 Ibf.ft)
Abb. 5 Taststiftwechsel

12



IRP60.

00 Betrieb

2.2.3

Montage/Demontage der Werkzeugaufnahme

2.2.3.1 Montage von Werkzeugaufnahmen @11

1. Werkzeugaufnahme demontieren:

11
1.2

13
14

Alle 4 Ausrichtschrauben (siehe Abb. 6) mit einem Innensechskantschlissel SW2 mm lésen.

Montageschraube (siehe Abb. 6) mit einem Innensechskantschliissel SW4 mm von der Oberseite der
Werkzeugaufnahme abschrauben.

Werkzeugaufnahme vom Messtaster abnehmen.
Scheibe der Montageschraube aus dem Inneren der Werkzeugaufnahme entnehmen.

2.  Werkzeugaufnahme montieren:

21
2.2

Werkzeugaufnahme vorsichtig auf den Messtaster schieben.
Die 4 Ausrichtschrauben mit einem Innensechskantschlissel SW2 mm leicht anziehen.

2.3 Scheibe von oben in die Werkzeugaufnahme einsetzen.
2.4  Montageschraube von oben in die Werkzeugaufnahme einsetzen und mit einem Innensechskantschliissel

SW4 mm anziehen.

3. Taststift zur Spindelmitte ausrichten (siehe Kapitel 2.2.5).
4. Messtaster kalibrieren.

Ausrichtschraube (4x)
ISO 4026 M4x8, SW2 mm (1352)
M=1,5 Nm (1.1 Ibf.ft)

F Messtaster

Ausrichtschraube
in Gewinde

\(—Scheibe (5872)

‘— Montageschraube I1SO 4762 M5x10,
SW4 mm (5287)

Werkzeug-
aufnahme

Abb. 6

Montage/Demontage der Werkzeugaufnahme

13




Betrieb IRP60.00

2.2.3.2 Montage von Werkzeugaufnahmen @28

1. Werkzeugaufnahme demontieren:
1.1 Die 2 Spannschrauben (siehe Abb. 6) mit einem Innensechskantschlissel SW4 mm herausschrauben.
1.2 Den Messtaster mit dem Modularadapter aus der Werkzeugaufnahme entnehmen.
1.3  Alle 4 Ausrichtschrauben (siehe Abb. 6) mit einem Innensechskantschliissel SW2 mm losen.
1.4  Montageschraube (siehe Abb. 6) mit einem Innensechskantschlissel SW4 mm von der Oberseite des
Modularadapters abschrauben.
1.5 Modularadapter aus dem Messtaster entnehmen.
1.6 Scheibe der Montageschraube aus dem Inneren des Modularadapters entnehmen.
2.  Werkzeugaufnahme montieren:
2.1 Modularadapter vorsichtig auf den Messtaster schieben.
2.2 Die 4 Ausrichtschrauben mit einem Innensechskantschlissel SW2 mm leicht anziehen.
2.3 Scheibe von oben in den Modularadapter einsetzen.
2.4 Montageschraube von oben in den Modularadapter einsetzen und mit einem Innensechskantschlussel
SW4 mm anziehen.
2.5 Werkzeugaufnahme vorsichtig auf den Modularadapter schieben.
2.6 Die 2 Spannschrauben in die Werkzeugaufnahme einsetzen und mit einem Innensechskantschliissel
SW4 mm anziehen.
3. Taststift zur Spindelmitte ausrichten (siehe Kapitel 2.2.5).
4. Messtaster kalibrieren.
Ausrichtschraube (4x)
ISO 4026 M4x8, SW2 mm (1352)
M=1,5 Nm (1.1 Ibf.ft)
Scheibe (5872)
Montageschraube
ISO 4762 M5x10,
SW4 mm (5287) Messtaster
\— Modularadapter (5942)
Spannschraube (2x)
M10x1 SW4 mm (0506)
Abb. 7 Montage/Demontage der Werkzeugaufnahme

14



IRP60.00 Betrieb

2.2.4 Batteriewechsel

HINWEIS

Gefahr von Gerateschaden

e  Messtaster vor dem Offnen sauber und trocken wischen!
e Messtaster NICHT mit Druckluft abblasen!
e Leere Batterie sofort erneuern!

1. Batteriehilse nach unten schieben (Abb. 8).

Der Messtaster IRP60.00 ist verpolungssicher. Es muss daher beim Einlegen der Batterie nicht auf die Polung
geachtet werden!

2. Alte Batterie aus dem Batteriefach entnehmen und neue Batterie in das Batteriefach einsetzen (Abb. 8).

HINWEIS

Gefahr von Gerateschaden
e Beim SchlieBen des Batteriefachs auf korrekten Sitz des O-Rings achten!

3. Batteriehilse nach oben schieben (Abb. 8).

O-Ringe

Batterie (3,6 V/¥2 AA)
(4316)

= o

<4—— Batteriehiilse

Abb. 8 Batteriewechsel

15



Betrieb IRP60.00

2.2.5 Taststift ausrichten zur Spindelmitte

Hebel des Fuhlhebelmessgerats auf die Taststiftkugel aufsetzen (Abb. 9).
2. Messtaster vorsichtig von Hand drehen und den Punkt mit der maximalen Abweichung ermitteln.

Messtaster mittels der 4 Ausrichtschrauben (Abb. 9) auf <5 pm ausrichten. Immer zwei gegentiberliegende
Ausrichtschrauben verwenden, um den Taststiftmittelpunkt in eine bestimmte Richtung zu bewegen.

4. Ausrichtung des Taststifts prifen und Ausrichtung mit den anderen zwei gegenuberliegenden Ausrichtschrauben
wiederholen.

5. Taststiftausrichtung kontrollieren.
6. Messtaster kalibrieren.

Ausrichtschraube (4x)
ISO 4026 M4x8, SW2 mm (1352)
Innensechskantschliissel M=1,5 Nm (1.1 Ibf.ft)

SW2 mm (1097)

Fihlhebelmessgerat
(3079)

Abb. 9 Taststift ausrichten zur Spindelmitte

16



IRP60.00

Betrieb

2.2.6 Optische Zustandsanzeige

Nachfolgende Tabelle gibt einen Uberblick tiber die Blinkmuster der LEDs (Abb. 10) und deren Bedeutung.

LED leuchtet blau (ca. 5 s)

Messtaster wird nach Einlegen der Batterien initialisiert

LED blinkt griin

Messtaster sendet Signale

LED blinkt griin/rot Batteriewarnung
LED blinkt orange Taststift ausgelenkt
LED konstant rot Fehler

Abb. 10 Optische Zustandsanzeige

17



Beschreibung

IRT65.00

3 Infrarot-Werkzeugmesssystem IRT65.00

3.1 Beschreibung
3.1.1 Technische Daten

Antastrichtungen +X; +Y; -Z

Max. Auslenkung Messeinsatz XY =+125°% Z=-5mm

Antastkraft XY=2N;Z=10N

Kleinstes Werkzeug 20,5 mm

Energieversorgung 1x Batterie (3,6 V/¥2 AA)

Maximale Batterielebensdauer 300 h

Gewicht ca. 700 g

Temperaturbereich Betrieh: 5°C - 55°C, Lagern: 5°C - 70°C
Material Nichtrostender Stahl, eloxiertes Aluminium

Wiederholgenauigkeit
(Auslenkung aus einer Richtung)

max. 1 um (2 Sigma) mit 100 mm/min

Abdichtung

1P68: DIN EN 60529

3.1.2 Abmessungen

B
R
£
o &
L] o
L By
w0
[=2]
—t
@
@
b=
o
-
' | B |
@13,5 (0.53")

(@40) 1.57"

(®13) 051"
(@11)0.43"

<€—— Zylindrischer Messeinsatz

«€—— Sollbruchstift

Infrarot-Empfangerbausteine

Hochleistungs-Infrarotdioden

Batteriefach

Ausrichtschrauben (4x)

Grundplatte

(@55) 217"

Abb. 11 Abmessungen
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IRT65.00 Beschreibung

3.1.3 Sende- und Empfangswinkel

Die nachfolgend dargestellten Sende-/Empfangsreichweiten kénnen durch Infrarotanteile des Umgebungslichts
reduziert werden.

3.1.3.1 Sendewinkel

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

1m (3.3)

3m (9.8)

4m(13.1)

6m (19.7) 5m (16.4)

Abb. 12 Sendewinkel IRT65.00

19



Beschreibung IRT65.00

3.1.3.2 Empfangswinkel

30°

20°

10°

Abb. 13 Empfangswinkel IRT65.00
Beispiel (siehe rote Markierung):
Sendereichweite des Empfangers = 6 m, Winkel zum Empfanger = 30°; Empfangsleistung des Werkzeugmessystems

bei 30°= ca. 97%
— Empfangsreichweite des Tasters = ca. 5,82 m

20



IRT65.00

Beschreibung

3.1.4 Ersatzteile

Bestellnr.

Bezeichnung

Abbildung

5879

Grundplatte

91.00-D13/24,5

Zylindrischer Messeinsatz

91.00-S-M4-HF Taststiftadapter M4 — High Force “P
91.00-S-HF Sollbruchstift — High Force *
5937 Ausrichtschraube 1ISO 4762 M4x10-A2 -
0548 Gewindestift ISO 4026 M2,5x3 “

4316 Batterie (3,6V/%2 AA) M

21



Betrieb IRT65.00
3.2 Betrieb

3.2.1 Werkzeuge, Mess- und Prufgerate

Bestellnr. Bezeichnung Abbildung
35.20-CP Kalibrierstift \
1780 Innensechskantschliissel SW3 mm /\
0227 Innensechskantschliissel SW1,3 mm ’
0885 Montagestift /

El3
3079 Fuhlhebelmessgerat u

3.2.2 Wechsel des Messeinsatzes

1. Gewindestifte D, E und F I6sen (siehe Abb. 14) und Messeinsatz zusammen mit Sollbruchstift aus dem
Taststiftadapter entnehmen.
Gewindestifte A, B und C am Messeinsatzes l6sen (siehe Abb. 14) und Sollbruchstift entnehmen.

3. Sollbruchstift zuerst in den neuen Messeinsatz einsetzen und die Gewindestifte in der Reihenfolge A, B, C
anziehen.

4. Messeinsatz zusammen mit Sollbruchstift in den Taststiftadapter einsetzen und Gewindestifte in der Reihenfolge
D, E, F anziehen.

Ausrichtung der Messflache prifen (siehe Kapitel 3.2.5).
6. Werkzeugmesssystem kalibrieren (siehe Kapitel 3.2.6).

<€— Zylindrischer
Messeinsatz

B (91.00-D13/24,5)

Gewindestift M2,5x3
Sollbruchstift - High ———> (0548) (6x)
Force (91.00-S-HF)

D E
M=0,35 Nm (0.26 Ibf.ft)
AP n

Innensechskantschliissel SW1,3 mm
(0227)

Abb. 14 Wechsel des Messeinsatzes

22




IRT65.00 Betrieb

3.2.3 Montage

1. 4 Ausrichtschrauben (Abb. 15) herausschrauben, um das Werkzeugmesssystem von der Grundplatte zu
trennen.

2. Grundplatte mit Montageschraube (Abb. 15) und Nutenstein am Maschinentisch montieren.

Werkzeugmesssystem wieder auf der Grundplatte montieren und dazu die 4 Ausrichtschrauben (Abb. 15)
einschrauben.

Ausrichtschraube (4x)
ISO 4762 M4x10-A2
(5937)

Montageschraube M12,
abhéangig von
NutensteingréRe

Grundplatte
(5879)

Nutenstein

Abb. 15 Montage mit Grundplatte
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3.2.4 Batteriewechsel

HINWEIS

Gefahr von Gerateschaden

o Werkzeugmesssystem vor dem Offnen sauber und trocken wischen!
e NICHT mit Druckluft abblasen!
e Leere Batterie sofort erneuern!

1. Batteriehilse nach oben schieben (Abb. 16).

Das Werkzeugmesssystem IRT65.00 ist verpolungssicher. Es muss daher beim Einlegen der Batterie nicht auf
die Polung geachtet werden!

2. Alte Batterie aus dem Batteriefach entnehmen und neue Batterie in das Batteriefach einsetzen (Abb. 16).

HINWEIS

Gefahr von Gerateschaden
e Beim SchlieBen des Batteriefachs auf korrekten Sitz des O-Rings achten!

3. Batteriehilse nach unten schieben (Abb. 16).

€«——  Batteriehlilse

Batterie (3,6 V/2 AA)
(4316)

Abb. 16 Batteriewechsel
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3.2.5 Messeinsatz ausrichten

Zum Ausrichten des Messeinsatzes wird mit in der Spindel installiertem Fuhlhebelmessgerét die Messflache des
Werkzeugmesssystems angefahren (manuell) und diese anschlieRend entlang der X-Achse und entlang der Y-
Achse abgetastet. Die dabei ermittelte Abweichung muss <5 pm sein (siehe Abb. 17). Sollte eine héhere
Abweichung ermittelt werden muss die Ausrichtung des Messeinsatzes, wie nachfolgend beschrieben, korrigiert
werden.

1. Ausrichtschraube mit Innensechskantschlissel SW3 mm drehen, um das Werkzeugmesssystem an der
entsprechenden Stelle abzusenken/anzuheben und somit die Neigung zu korrigieren (siehe Abb. 17).

Vorgang ggf. fur weitere Ausrichtschrauben wiederholen.
Alle Schrauben auf festen Sitz priifen und lockere Schrauben ggf. leicht anziehen.

4. Messung mit Fuhlhebelmessgeréat wiederholen und bei erneuter Abweichung die Schritte 1. und 2. erneut
ausfihren.

5.  Werkzeugmesssystem kalibrieren (siehe Kapitel 3.2.6).

Innensechskantschliissel SW3 mm
(1780)

Nach oben
AN

Nach unten

Abb. 17 Messeinsatz ausrichten
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3.2.6 Kalibrierung des Werkzeugmesssystems

INFORMATION

Da eine kurze Verzdgerung zwischen der Antastung und dem Auslesen der Maschinenmaf3stédbe besteht, ist eine
Kalibrierung des Werkzeugmesssystems notwendig. Beim Kalibrieren werden:

e die Schaltcharakteristik des Werkzeugmesssystems in verschiedenen Maschinenachsen,
e die wirksame Lange des Werkzeugmesssystems sowie
o die Reaktionszeit des Werkzeugmesssystems zur Maschinensteuerung ermittelt.

Das Kalibrieren des Werkzeugmesssystems erfolgt mittels steuerungsspezifischer Kalibrierzyklen.

<— Kalibrierstift
(35.20-CP)

Abb. 18 Kalibrierung des Werkzeugmesssystems

3.2.7 Optische Zustandsanzeige

Nachfolgende Tabelle gibt einen Uberblick tiber die Blinkmuster der LED (Abb. 19) und deren Bedeutung.

LED leuchtet blau (ca. 5 s) Werkzeugmesssystem nach Einlegen der Batterien
LED blinkt griin Werkzeugmesssystem sendet Signale

LED blinkt griin/rot Batteriewarnung

LED blinkt orange Taststift ausgelenkt

LED konstant rot Fehler

Abb. 19 Optische Zustandsanzeige
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Beschreibung

4  Infrarot-Empfanger IRR61.00
4.1 Beschreibung
4.1.1 Technische Daten

Energieversorgung

12 - 32 VDC, max. 100 mA

Gewicht (mit Kabel)

ca. 430 g

Temperaturbereich

Betrieb: 5° - 55°C
Lagern: 5° - 70°C

Material Nichtrostender Stahl
Abdichtung IP68: DIN EN 60529
Verbindungskabel 5m/16.4'

4.1.2 Abmessungen

10(0.97)
_Bio3r)

80387

@175 (0.697)

@50 (1.977)

o LIS (0.067)

B4 &m (5186

100 (3.847)

E.

43 (1.697)

Abb. 20 Abmessungen
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4.1.3 Sende- und Empfangswinkel

Die nachfolgend dargestellten Sende-/Empfangsreichweiten kénnen durch Infrarotanteile des Umgebungslichts
reduziert werden.

4.1.3.1 Sendewinkel

30°

20°

10°

3m (9.8)

6m (19.7) 5m (16.4)

Abb. 21 Sendewinkel IRR61.00
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4.1.3.2 Empfangswinkel

Abb. 22 Empfangswinkel IRR61.00
4.1.4 Ersatzteile

Bestellnummer Bezeichnung Abbildung
5287 Montageschraube ISO 4762 M5x10 m
3478 Federring ISO 7089 A5-VZ Lg D
5909 Flachdichtung (Viton)
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4.2 Betrieb
4.2.1 Montage von IRR61.00

Montageschraube Federring
ISO 4762 M5x10 (2x) ISO 7089 AS-VZ (2x)
(5287) (3478)

&

& 0

Flachdichtung (Viton)
(5909)

0

43 (1.69")

Abb. 23 Montage von IRR61.00
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4.2.2 Anschluss
4.2.2.1 Elektrischer Anschluss

~— Pinl1 weil  VDC12-32V (<100 mA) -
IRR61.00 . -
Pin2  braun  GNDOV P
Pin3  grin BETRIEBSBEREIT (max. 40 mA) "
Pin4  gelb SCHALTPUNKT (max. 40 mA) =
>
Pin5  grau BATTERIEWARNUNG (max. 40 mA) -
Pin 6 rosa Messtaster EIN/AUS (bidirektional) P
Pin7 blau Werkzeugmesssystem EIN/AUS (bidirektional) ‘
transparent Schirm
Abb. 24 Elektrischer Anschluss
4.2.2.2 Ausgangsbeschaltung
- Beschaltung fiir Ausgange
IRR91.40 VDC (weil) N
. grun = BETRIEBSBEREIT
. gelb = SCHALTPUNKT
Internes
Signal Eingang CNC e grau = BATTERIEWARNUNG

GND (braun)

max. 40 mA "

Low
High

<GND+12V
2VDC-2V

Abb. 25 Ausgangsbeschaltung
4.2.2.3 Eingangsbeschaltung
IRR61.00 Beschaltung fiir Eingénge
. rosa = Messtaster EIN/AUS
Internes . blau = Werkzeugmesssystem EIN/AUS
Signal
Ausgang CNC
max. 1 mA Low <3V -min.GNDOV
GND (braun) = High 210V - max. 32 VDC
Abb. 26 Eingangsbeschaltung
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4.2.2.4 Signaldiagramm
Empfangenes Messtaster/ | raqqtify Nicht Nicht Messtaster/
" IRR61.00 | IRR61.00 | Einschalt- Wiz.- Batterie- Ausschalt- Wkz.-
Signal Rus AN worging Messsysiem | Messeitz | Setiebser vamang | Beviens | GO Messsysem
Schaltpunkt HIGH HIGH HIGH LOW LOW HIGH HIGH HIGH HIGH
"Betriebsbereit LOwW LOwW HIGH HIGH LOW HIGH Low HIGH Low
Batteriewarnung - HIGH HIGH HIGH HIGH HIGH LOW HIGH HIGH HIGH
Pin 6 2s
Messtaster EIN HIGH
oder
Pin 7
Werkzeugmess- Low
system EIN
grin - - grin " grin rot-griin
blau(59) | pinkend grin grin blinkend grin blinkend | blinkend
rot grin orange rot griin rot rot rot

rot

32




IRR61.00 Betrieb

4.2.3 Aktivierung/Deaktivierung des Werkzeugmesssystems/Messtasters

INFORMATION

Die Aktivierung des jeweiligen Messsystems erfolgt durch Infrarotsignale.

1. Messsystem einschalten:
1.1 Messtaster in Spindel einwechseln/Werkzeugmesssystem positionieren.
1.2 Maschinensteuerung gibt Einschaltsignal an Empfanger.
1.3 Empféanger schaltet Messsystem durch Infrarotsignal ein.
1.4 Messsystem sendet BETRIEBSBEREIT-Signal an Empféanger.
1.5 Empféanger gibt elektrisches BETRIEBSBEREIT-Signal an Maschinensteuerung.
1.6 Messsystem zur Antastung bereit.
2. Messsystem ausschalten:
2.1 Maschinensteuerung gibt Ausschaltsignal an Empféanger.
2.2 Empfanger schaltet Messsystem durch Infrarotsignal aus.
2.3 Empféanger setzt elektrisches BETRIEBSBEREIT-Signal an Maschinensteuerung zuriick.
2.4 Messtaster in Magazin ablegen/Werkzeugmesssystem entnehmen.

Infrarot-Messtaster
IRP60.00

Infrarot-Werkzeugmesssystem
IRT65.00

Infrarot-Empfanger
IRR61.00

Abb. 27 Aktivierung des Messsystems
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Nachfolgende Tabelle zeigt die Signalverldufe bei der Messtaster-/Werkzeugmesssystem-Aktivierung:

Wartezeit beim Umschalten
<410 ms 225
:1’ lv: :1’ )v:
. SIVDC - s ' 1eos
Signal von Steuerung 4>
Messtaster EIN/AUS
an Pin 6 ov
o
Messtaster
OFF
. L IR i o T
Signal von Steuerung 23
Werkzeugmesssystem :
EIN/AUS
anPin7 ov .
Werkzeugmesssystem
OFF —!
e
<410 ms

4.2.4 Optische Anzeigen

Anzeige Blinkmuster

Bedeutung

LED Messtaster grin blinkend

e Empfanger sendet EIN-Signal fur Messtaster (Abb. 27)
e Keine Signale vom Messtaster

grin

e Status: ,BETRIEBSBEREIT"
e Empféangt Signale vom Messtaster

rot blinkend

e Fehlfunktion, Ausgabe siehe Kapitel 4.2.5

rot-griin blinkend

e Empfanger sendet AUS-Signal
fur Messtaster (Abb. 27)

LED griin blinkend
Werkzeugmesssystem

e Empféanger sendet EIN-Signal fur
Werkzeugmesssystem (Abb. 27)

e Keine Signale vom Werkzeugmesssystem

grin

e  Status: ,BETRIEBSBEREIT"
e Empfangt Signale vom Werkzeugmesssystem

rot blinkend

e  Fehlfunktion, Ausgabe siehe Kapitel 4.2.5

rot-gruin blinkend

e Empféanger sendet AUS-Signal fur
Werkzeugmesssystem (Abb. 27)

Status-LED griin

e Status: ,BETRIEBSBEREIT"

e Empféangt Signale vom
Messtaster/Werkzeugmesssystem

orange e  Status: ,SCHALTPUNKT"
e  Messtaster/Werkzeugmesssystem ausgelenkt
rot e Inaktiver Zustand des
Messtasters/Werkzeugmesssystems
Batterie-LED rot e Status: ,BATTERIEWARNUNG*

e  Messtaster/Werkzeugmesssystem sendet
Batteriewarnung

e  Batterien im Messsystem wechseln!
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4.2.5 Fehlerausgabe tber LED

Fehlerbeschreibung LED-Blinkmuster

Kurzschluss/Uberstrom an Pin 3, 4 oder 5
Beschaltung von Pin 3, 4 oder 5 priifen

Fehler beim ersten Antasten an Messtaster
Messung wiederholen

Fehler beim ersten Antasten an Werkzeugmesssystem
Messung wiederholen

eSO
QO0@808S
080008
@090dO

(O =tepavs @ =Leporance  ([]) = LED biinkt ROT
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ModellTyp:
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General Information Overall System

1 General Information Overall System

1.1 Preface

It is imperative that the safety information contained in these operating instructions is strictly observed to guarantee
the safe and reliable operation of the system and avoid personal injury and damage to property. The meaning of the
symbols related to the safety instructions is described in the table below:

NOTICE NOTICE indicates important information that, if not observed, could lead to
property damage / malfunctions.

INFORMATION INFORMATION in_dicates important information or helpful advice for working with
the described device.

1.2  Safety Instructions

NOTICE

Risk of material damage

e Manual or automatic positioning of the probe must be protected, in a way that the machine axis stops feeding
if the probe is triggered during its move to the position where actual measuring should begin!

NOTICE

Risk of material damage

e Feedhold or spindle-stop resulting from a trigger or ready signal from a Touch Probe should only happen if
the probe is actually in the spindle. This security logic will protect the machine against a possible spindle or
feeding stop under normal milling operation if a signal from a probe reaches the control under one of the
conditions outlined below:

e  Battery replacement and subsequent functional check of the Touch Probe by manually switching it on.

NOTICE

Risk of material damage caused by third-party parts

e Only the original spare parts listed in these operating instructions are permitted for preventive and
correctional maintenance.

INFORMATION

The information given in this manual can be changed by the manufacturer at any time. The user is therefore
responsible for regularly enquiring about updated information.

1.3 Declaration of Conformity

The EU Declaration of Conformity can be found at the end of these operating instructions. If required, a copy of the
signed original declaration of conformity may be requested from the address given on the back cover.

1.4 Validity

These operating instructions are valid for the hardware available at the creation date of these operating instructions.
The manufacturer reserves the right to make technical modifications.




General Information Overall System

1.5 Purpose
Infrared Touch Probe IRP60.00

The Infrared Touch Probe IRP60.00 is used for workpiece measurement, and automatic determination and
compensation of deviating angular positions of workpieces. Moreover, it is used for setting zero points inside the
machine tool.

The infrared Touch Probe IRP60.00 is capable of measuring workpiece geometries like edges, bores, bosses, slots,
webs, angles, corners and circular arches. Furthermore, it allows measuring of complex geometries like
3-dimensional surfaces and measuring with swivelled 4th and 5th axis.

The measurement signals from the Touch Probe are transmitted to the receiver via infrared transmission.

Infrared Tool Setter IRT65.00

The Infrared Tool Setter IRT65.00 is used for determination of tool geometries like tool length and tool radius inside
the machine. Moreover it measures single cutters and detects tool breakage. Therefore the measurements can be
performed statically or dynamically as well.

Infrared Receiver IRR61.00

The Infrared Receiver IRR61.00 is used for reception of measuring signals from the Infrared Probe IRP60.00 and the
Infrared Tool Setter IRT65.00. It is also responsible for activation/deactivation of the measuring systems and for all
system communication to the machine control.

1.6 System Components

Infrared Touch Probe
IRP60.00

Infrared Tool Setter
IRT65.00

Infrared Receiver
IRR61.00

@

Fig. 1 System components
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1.7 Delivery Options

INFORMATION

In order to provide different system configurations for different applications, each component of the System must
be ordered separately. The available individual components are listed in the following table:

Order No. Description

60.00-IRP Infrared Touch Probe IRP60.00
1x Mounting screw I1SO 4762 M5x10 (5287)
1x Washer (5872)

65.00-IRT Infrared Tool Setter IRT65.00

1x Cylindrical stylus @=13 mm/0.51", Tungsten Carbide (91.00-D13/24,5)

1x Break shaft adapter with braek shaft (high force) (91.00-S-M4-HF)

1x Base plate (5879)

4x Adjustment screw I1SO 4762 M4x10-A2 (5937)

61.00-IRR Infrared Receiver IRR61.00 with connecting cable (5 m/16.4")
1x Gasket (Viton)

2x Mounting screw ISO 4762 M5x12-A2

2x Spring washer ISO 7089 A5-VZ

6X.00-TB Tool Box

1x Mounting pin (0885)

1x Hexagon key AF 1.3 mm (0227)

2x Hexagon key AF2 mm (1097)

1x Hexagon key AF3 mm (1780)

1x Hexagon key AF4 mm (5940)

8x Adjustment screw ISO 4026 M4x8 (1352)

4x Adjustment screw ISO 4762 M4x10-A2 (5937)

3x Grub screw ISO 4026 M2.5x3 (0548)

6114 Shank SK40

6115 Shank BT40

5931 Shank CAT40

5942 Modular adapter D11/D28 (J11/228)

91.00-T53/6-KE-M4 1x M4 stylus (ceramic shaft, ruby ball) L=53 mm, @ = 6 mm
4316 Battery (3,6 V/ 12AA)

OI-ELS-W Operating Instructions
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Description

IRP60.00

2 Infrared Touch Probe IRP60.00

2.1 Description

2.1.1 Technical Data

Sensing Directions +X; +Y; -Z
Maximum Stylus Overtravel XY =+125°% Z=-5mm
Trigger Force with 50 mm Stylus XY=1N;Z=8N
Recommended Probing Feedrate Max. 2000 mm/min
Power Supply Battery (3,6 V/ % AA)
Maximum Battery lifetime 300 h
Material Stainless steel, anodized aluminum
Weight without Shank approx. 295 g
Temperature Range Operation: 5°C - 55°C, Storage: 5°C - 70°C
Unidirectional Repeatability max. 1 um (2 Sigma) with 50 mm stylus
and 254 mm/min probing feedrate
Sealing IP68: DIN EN 60529
2.1.2 Dimensions
] [}
Customer specified shank
Aligning stylus to spindle centre
3
& Battery compartment
w
e g
-« o
= =
© % High Power infrared diodes
% o Infrared receiver unit
8
€——— Stylus M4
1
2125 125
@40 (1.57")
Fig. 2 Dimensions
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IRP60.00

Description

2.1.3 Transmission-/Reception Angles

The transmission/reception ranges shown below can be reduced by infrared components of the ambient light.

2.1.3.1 Transmission Angles
40° 50° 60° 70° 80°
30°
20°
10°
o
1m(3.3)
2m (6.6
3m (9.8)
4m (13.1)
6m (19.7)) 5m (16.4")
Fig. 3 Transmission angles of IRP60.00
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Description IRP60.00

2.1.3.2 Reception Angles

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

Fig. 4 Reception angles of IRP60.00
Example (see red mark):

Transmission range of receiver = 6 m, angle to receiver = 30°; reception power of probe at 30°= approx. 97%
— reception range of probe = approx.5,82 m
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91.00-T53/6-KE-M4

M4 stylus (ceramic shaft, ruby ball)

IRP60.00 Description
214 Spares

Order No. Description lllustration

4316 Battery (3,6 V / %2 AA) M

5287 Mounting screw I1ISO 4762 M5x10 W

5872 Washer \ - /

1352 Adjustment screw ISO 4026 M4x8 (AF2 mm) W

L=53 mm, @ =6 mm
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Operation IRP60.00

2.2  Operation
2.2.1 Tools, Measurement- and Test-Equipment

Order No. Description lllustration

0885 Mounting pin /

1097 Hexagon key AF2 mm /\

5940 Hexagon key AF4 mm A
3079 Dial gauge i

2.2.2 Changing Stylus

1. Unscrew the stylus from the Touch Probe using the mounting pin.
2. Carefully screw the new stylus into the Touch Probe (Fig. 5).

3. Align the stylus to spindle center (refer to chapter 2.2.5).

4. Calibrate the Touch Probe.

mé&h Infrared Touch Probe
IRP60.00

#<— Mounting pin
(0885)

M=2 Nm
@ v (1.47 IbL.F)

Fig. 5 Stylus change
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IRP60.00 Operation

2.2.3 Mounting/Dismounting the Shank
2.2.3.1 Mounting Shanks @11

1. Dismounting the shank:
1.1 Loosen all 4 adjustment screws (refer to Fig. 6) using a hexagon key AF2 mm.
1.2 Unscrew the cap head screw (refer to Fig. 6) from the top of the shank using a hexagon key AF4 mm.
1.3  Remove the shank from the Touch Probe
1.4 Remove the washer of the mounting screw from the inside of the shank.
2. Mounting the shank:
2.1  Carefully slide the shank onto the probe body.
2.2 Lightly tighten the 4 adjustment screws using a hexagon key AF2 mm.
2.3 Insert the washer into the shank from the top.
2.4 Insert the cap head screw into the shank from the top and tighten it using a hexagon key AF4 mm.
3. Align the stylus to spindle center (refer to chapter 2.2.5).
4. Calibrate the probe.

Adjustment screw (4x)
ISO 4026 M4x8, AF2 mm (1352)
M=1,5 Nm (1.1 Ibf.ft)

r Touch Probe

Adjustment screw —j
in thread
\(— Washer (5872)
‘— Cap head screw ISO 4762 M5x10, J
AF4 mm (5287) Shank

Fig. 6 Mounting/dismounting the shank
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Operation IRP60.00
2.2.3.2 Mounting Shanks @28

1. Dismounting the shank:

1.1  Unscrew the 2 clamping screws (refer to Fig. 6) using a hexagon key AF4 mm.
1.2 Remove the Touch Probe with the modular adapter from the shank.
1.3 Loosen all 4 adjustment screws (refer to Fig. 6) using a hexagon key AF2 mm.

1.4  Unscrew the mounting screw (refer to Fig. 6) from the top of the modular adapter using a hexagon key
AF4 mm.

1.5 Remove the modular adapter from the Touch Probe.

1.6 Remove the washer of the mounting screw from the inside of the modular adapter.
2. Mounting the shank:

2.1  Carefully slide the modular adapter onto the Touch Probe.

2.2 Lightly tighten the 4 adjustment screws using a hexagon key AF2 mm.

2.3 Insert the washer into the modular adapter from the top.

2.4 Insert the mounting screw into the modular adapter from the top and tighten it using a hexagon key
AF4 mm.

2.5 Carefully slide the shank onto the modular adapter.

2.6 Insert the 2 clamping screws into the shank and tighten them using a hexagon key AF4 mm.
3. Align the stylus to spindle center (refer to chapter 2.2.5).
4. Calibrate the probe.

Adjustment screw (4x)
ISO 4026 M4x8, AF2 mm (1352)
M=1,5 Nm (1.1 Ibf.ft)

Washer (5872)

Mounting screw
ISO 4762 M5x10,
AF4 mm (5287)

\— Touch Probe

*

\— Modular adapter (5942)

Clamping screw (2x)
M10x1 AF4 mm (0506)

Fig. 7 Mounting/dismounting the shank
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IRP60.00 Operation

2.2.4 Replacing Battery

NOTICE

Risk of damage to the equipment

e Clean and dry the probe well before opening!
e Do NOT blow off with compressed air!

e Replace empty battery immediately!

1. Carefully slide the battery compartment sleeve down (Fig. 8).

The Touch Probe IRP60.00 is protected against wrong polarity. Therefor there is no need to pay attention to the
polarity when inserting a new battery!

2. Take the used battery out of the battery compartment and insert a new battery (Fig. 8).

NOTICE

Risk of damage to the equipment
e  When closing the battery compartment, ensure the O-ring is properly seated!

3. Carefully slide the battery compartment sleeve upwards (Fig. 8).

O-Rings

Battery (3,6 V/ %2 AA)
(4316)

= o

4— Battery compartment sleeve

Fig. 8 Replacing battery
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Operation IRP60.00

2.2.5 Aligning Stylus to Spindle Centre

Put the dial gauge lever onto the stylus ball (Fig. 9).
2. Carefully turn the Touch Probe by hand and determine the point of maximum deviation.

Adjust the probe with the 4 adjustment screws (Fig. 9) to within less than 5 pm. Therefor always use two
opposite adjustment screws to move the stylus centre to a specific direction.

Check the alignment of the stylus and repeat the adjustment with the other 2 opposite adjustment screws.
5. Check the alignment of the stylus.
6. Calibrate the probe.

Adjustment screw (4x)
ISO 4026 M4x8, AF2 mm (1352)
Hexagon key M=1,5 Nm (1.1 Ibf.ft)

AF2 mm (1097)

Dial gauge
(3079)

Fig. 9 Aligning stylus to spindle centre
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IRP60.00

Operation

2.2.6  Optical Status Display

Subsequent table gives an overview of the blinking patterns of the LEDs (Fig. 10) and their meaning.

LED permanently blue (approx. 5s)

Touch Probe initializes after inserting batteries

LED blinking green

Touch Probe is transmitting signals

LED blinking green/red

Low battery warning

LED blinking orange

Stylus deflected

LED permanently red

Error

Fig. 10 Optical status display
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Description

IRT65.00

3 Infrared Tool Setter IRT65.00

3.1 Description
3.1.1

Technical Data

Probing Directions

+X; +Y; -Z

Max. Stylus Overtravel

XY =+412,5°% Z=-5mm

Trigger Force

XY=2N;Z=10N

Smallest Tool @ 0,5mm
Power Supply 1x Battery (3.6 V / 2AA)
Maximum Battery lifetime 300 h

Weight approx. 700 g
Temperature Range Operation: 5°C - 55°C, Storage: 5°C - 70°C
Material Stainless steel, anodized aluminum

Unidirectional Repeatability

max. 1 ym (2 Sigma) at 100 mm/min

Sealing

1P68: DIN EN 60529

3.1.2 Dimensions
(@40) 1.57
(#13) 051"
(#11) 0.43"
] <€—— Cylindrical stylus
¥ <€——  Break shaft
Infrared receiver unit
& High Power infrared diodes
g
=
o ®
g 9
i Battery compartment
&
; Adjustment screws (4x)
5
=
@ Base plate
-
| B |
#13,5 (0.53") —
(@55) 217" !
Fig. 11 Dimensions
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IRT65.00 Description

3.1.3 Transmission-/Reception Angles

The transmission/reception ranges shown below can be reduced by infrared components of the ambient light.

3.1.3.1 Transmission Angles

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

1m (3.3)

4m(13.1)

6m (19.7) 5m (16.4)

Fig. 12 Transmission angles of IRT65.00
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Description IRT65.00

3.1.3.2 Reception Angles

30°

20°

10°

Fig. 13 Reception angles of IRT65.00
Example (see red mark):

Transmission range of receiver = 6 m, angle to receiver = 30°; reception power of tool setter at 30°= approx. 97%
— reception range of probe = approx.5,82 m
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IRT65.00 Description
3.1.4 Spares

Order No. Description lllustration

5879 Base plate

91.00-D13/24,5

Cylindrical stylus

91.00-S-M4-HF Break shaft adapter M4 - High Force &
91.00-S-HF Break shaft - High Force *
5937 Adjustment screw 1ISO 4762 M4x10-A2 W
0548 Grub screw 1SO 4026 M2,5x3 ‘

4316 Battery (3,6V / %2 AA) M
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Operation IRT65.00

3.2 Operation

3.2.1 Tools, Measurement- and Test-Equipment

Order No. Description lllustration
35.20-CP Calibration pin \
1780 Hexagon key AF 3 mm /\
0227 Hexagon key AF 1.3 mm ’
0885 Mounting pin /

Ed3
3079 Dial gauge u

3.2.2 Changing Stylus

1. Loosen the grub screws D, E and F (refer to Fig. 14) and remove the cylindrical stylus together with the break
shaft from the break shaft adapter.
Loosen the grub screws A, B and C of the cylindrical stylus (refer to Fig. 14) and remove the break shaft.

3. Insert the new break shaft into the stylus first and tighten the grub screws in sequence A, B, C.

Install the cylindrical stylus together with the break shaft to the break shaft adapter and tighten the grub screws
in sequence D, E, F.

Check the alignment of the measuring surface (refer to chapter 3.2.5).
Calibrate Tool Setter (refer to chapter 3.2.6).

<— Cylindrical stylus
(91.00-D13/24,5)

B

Grub screw M2,5x3
Break shaft - High Force ——> (0548) (6x)
(91.00-S-HF)

D E
M=0,35 Nm (0.26 Ibf.ft)
AV,

Hexagon key AF 1.3 mm (0227)

Fig. 14 Stylus Change
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IRT65.00

Operation

3.2.3

Mounting

1. Unscrew the 4 adjustment screws (Fig. 15) to separate the Tool Setter from the base plate.
2. Mount the base plate to the machine table using the mounting screw (Fig. 15) and a T-nut.
3. Mount the Tool Setter on the base plate again by screwing in the 4 adjustment screws (Fig. 15).

Adjustment screw (4x)
ISO 4762 M4x10-A2
(5937)

Mounting scew M12

depending on T-nut size

Base plate
(5879)

T-Nut

Fig. 15

Mounting with Base Plate
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Operation IRT65.00

3.2.4 Replacing Battery

NOTICE

Risk of damage to the equipment

e Clean and dry the tool setter well before opening!
e Do NOT blow off with compressed air!
e Replace empty battery immediately!

1. Carefully slide the battery compartment sleeve upwards (Fig. 16).

The Tool Setter IRT65.00 is protected against wrong polarity. Therefor there is no need to pay attention to the
polarity when inserting a new battery!

2. Take the used battery out of the battery compartment and insert a new battery (Fig. 16).

NOTICE

Risk of damage to the equipment
e  When closing the battery compartment, ensure the O-ring is properly seated!

3. Carefully slide the battery compartment sleeve down (Fig. 16).

€«——  Battery compartment sleeve

Battery (3,6 V/ %2 AA)
(4316)

Fig. 16 Battery Replacement
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IRT65.00 Operation

3.2.5 Aligning the Stylus

To align the stylus, the measuring surface of the Tool Setter is touched (manually) by a dial gauge which is
installed in the spindle and afterwards the measuring surface is sensed along the X- and Y-axes. The deviation
measured with this procedure must be <5 pm (refer to Fig. 17). If the measured value for the deviation exceeds
this limit the stylus must be aligned as follows.

1.

a s> e

Using the hexagon key AF3 mm turn the adjustment screws to lower/lift the Tool Setter at the appropriate point
and to correct the inclination (refer to Fig. 17).

Repeat procedure for other adjustment screws if necessary.

Check all adjustment screws for a tight fitting and tighten if necessary.

Repeat the measurement with the dial gauge and repeat steps 1. and 2. if there is still a deviation.
Calibrate Tool Setter (refer to chapter Fig. 17).

Hexagon key AF3 mm
(1780)

Fig. 17 Aligning the Stylus
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Operation IRT65.00

3.2.6 Tool Setter Calibration

INFORMATION

Due to the short delay between triggering and reading the axis position, calibration of the Tool Setter is required.
During calibration the following is determined:

e Switching characteristic of the Tool Setter in different machine axes,

e Effective length of the Tool Setter

e Response time of the Tool Setter in relation to the NC.

Calibration of the Tool Setter is performed using control specific calibration cycles.

<— Calibration pin
(35.20-CP)

Fig. 18 Tool Setter Calibration

3.2.7 Optical Status Display

Subsequent table gives an overview of the blinking patterns of the LED (Fig. 19) and their meaning.

LED permanently blue (approx. 5s) Tool Setter initializes after inserting batteries
LED blinking green Tool Setter is transmitting signals

LED blinking green/red Low battery warning

LED blinking orange Stylus deflected

LED permanently red Error

Fig. 19 Optical Status Display
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IRR61.00

Description

4 Infrared Receiver IRR61.00
4.1 Description
4.1.1 Technical Data

Power Supply

12 - 32 VDC, max. 100 mA

Weight (with cable)

approx. 430 g

Temperature Range

Operation: 5° - 55°C
Storage: 5° - 70°C

Material

Stainless Steel

Sealing

1P68: DIN EN 60529

Connecting Cable

5m/16.4'

4.1.2 Dimensions

10(0.97)
_Bio3r)

80387

@175 (0.697)

@50 (1.977)

o LIS (0.067)

B4 &m (5186

100394 | L.

43 (1.697)

E.

Fig. 20 Dimensions

63



IRR61.00

Description

4.1.3 Transmission-/Reception Angles

The transmission/reception ranges shown below can be reduced by infrared components of the ambient light.

4.1.3.1 Transmission Angles

40°

50°

60°

70° 80°

30°

20°

10°

3m (9.8)

6m (19.7)

5m (16.4)

Fig. 21 Transmission angles of IRR61.00
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IRR61.00 Description

4.1.3.2 Reception Angles

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

Fig. 22 Reception angles of IRR61.00

4.1.4 Spares
Order Number Description Illustration
5287 Mounting screw I1ISO 4762 M5x10 m
3478 Spring washer ISO 7089 A5-VZ gg D
5909 Gasket (Viton)
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Operation IRR61.00

4.2  Operation
4.2.1 Mounting of IRR61.00

Mounting screw Spring washer
ISO 4762 M5x10 (2X) ISO 7089 AS-VZ (2x)
(5287) (3478)

&

& 0

Gasket (Viton)
(5909)

0

43 (1.69")

Fig. 23 Mounting of IRR61.00
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IRR61.00 Operation
4.2.2 Connection
4.2.2.1 Electrical Connection
~— Pinl1 white VDC 12-32V (<100 mA) P
IRR61.00 ) -
Pin2  brown GNDOV P
Pin3 green READY (max. 40 mA) "
Pin 4 yellow PROBE (max. 40 mA) =
>
Pin5  grey LOW BATTERY (max. 40 mA) -
Pin 6 pink Touch Probe ON/OFF (Bidi) P
Pin 7 blue Tool Setter ON/OFF (Bidi) >
transparent Shield
Fig. 24 Electrical Connection
4.2.2.2 Output Circuit
IRR61.00 Circuit for Output
e  green=READY
. yellow = PROBE
Internal — Input CNC e grey = LOW BATTERY
Slgnal Electronic max. 40 mA
Fuse
Low <GND+12V
High 2VDC-2V
GND (brown) —
Fig. 25 Output Circuit
4.2.2.3 Input Circuit
IRR61.00 Circuit for Inputs
. pink = Touch Probe ON/OFF
. blue = Tool Setter ON/OFF
< Internal
Signal Output CNC
max. 1 mA Low <3V —min.GNDOV
GND (brown) =—= High 211V -max. 32 VDC

Fig. 26 Input Circuit
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Operation IRR61.00

4.2.2.4 Signal Diagram

Received Signal | |rre1.00 | IRR61.00 | Switching | Probe/TS Stylus ERROR Low Switching | properrs
deflected d OFF
OFF ON ON ON et phuing. BATTERY ERROR procedure OFF
PROBE - HIGH HIGH HIGH LOW LOW HIGH HIGH HIGH HIGH
READY - LOW LOW HIGH HIGH LOW HIGH LOW HIGH LOW
LOW BATTERY - HIGH HIGH HIGH HIGH HIGH LOW HIGH HIGH HIGH
Pin 6 2s
Touch Probe ON HIGH <>
or
Pin 7
Tool Setter ON Low
reen reen reen red-green
blue (55) | piniing green green binking green binking |  biinking
red green orange red green red red red
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IRR61.00 Operation

4.2.3 Activation/Deactivation of the Tool Setter/Touch Probe

INFORMATION

Measurement system activation by infrared signals.

1. Switching ON the measurement system:
1.1 Load Touch Probe into spindle / position Tool Setter.
1.2 Switch ON signal from machine control to receiver.
1.3 Receiver switches measurement system ON with infrared signal.
1.4 Measurement system transmits READY-signal to receiver.
1.5 Receiver passes electrical READY signal to machine control.
1.6 Measurement system ready to work.
2. Switch off the measurement system:
2.1  Machine control sends switch-off signal to receiver.
2.2 Receiver switches the measurement system OFF with infrared signal.
2.3 Receiver resets electrical READY signal on machine control.
2.4 Deposit Touch Probe in the magazine / remove Tool Setter.

Infrared Touch Probe
IRP60.00
Infrared Tool Setter
IRT65.00
Infrared Receiver
IRR61.00

Fig. 27 Measurement System Activation
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Operation

IRR61.00

The subsequent table shows the signal curves during Touch Probe/Tool Setter activation:

Signal from control
Touch Probe
ON/OFF

on Pin 6

Touch Probe

Signal from control
Tool Setter ON/OFF
onPin7

Tool Setter

=410 ms
.

Delay time for switch over
:‘2? -‘3}:

SIVDC - s '

ov

<25
>

ON -vvveeeens

OFF

PO LY o o T

ov

OFF

-
<410 ms

4.2.4 Optical Indicators

Indicator

Flash-Pattern

Meaning

LED Touch Probe

green blinking

Receiver sends ON signal for Touch Probe (Fig. 27)
No signals from Touch Probe

green Status: "READY"
Receives signals from Touch Probe
red blinking Error code, refer to chapter 4.2.5

red-green blinking

Receiver sends OFF signal for
Touch Probe (Abb. 27)

LED Tool Setter

green blinking

Receiver sends ON signal for Tool Setter (Fig. 27)
No signals from Tool Setter

green Status: "READY"
Receives signals from Tool Setter
red blinking Error code, refer to chapter 4.2.5

red-green blinking

Receiver sends OFF signal for
Tool Setter (Fig. 27)

Status LED green Status: "READY"
Receives signals from Touch Probe/Tool Setter
orange Status: "PROBE"
Touch Probe/Tool Setter deflected
red Inactive status of Touch Probe/Tool Setter
Battery LED red Status: "LOW BATTERY"

Touch Probe/Tool Setter transmits low battery warning
Change measurement system batteries!
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IRR61.00 Operation

4.2.5 LED Error Outputs

Error Description LED Flash-Pattern

Short circuit/overcurrent on pin 3, 4 or 5
Check circuit of pin 3,4 or 5

Error during first probing on Touch Probe
Repeat measurement

Error during first probing on Tool Setter
Repeat measurement

eSO
QO0@808S
080008
@090dO

(O =eporr @) =Leporance  ([]) = LED flashes RED
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( = mih Inprocess Messtechnik GmbH
‘ B Am Langholz 11 - D-B8282 Waldburg - Germany

L www.mh-inprocess.com
MARYFAGTURING INTELLIGENGE mé&h - Part of Hexagon Manufacturing Intelligence

EU Declaration of Conformity

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of m&h Inprocess Messtechnik GmbH.

Manufacturer / mé&h Inprocess Messtechnik GmbH
Representative: Am Langholz 11
88289 Waldburg
Germany
Product name: Infrared Touch Probe
Model / Type: IRP60.00

The product mentioned above meets the reguirements of the following relevant directives / standards.

Directive / Standard Issue Title / Section

2011/85/EU 2011 Restriction of the use of certain hazardous substances in
electrical and electronic equipment

2014/30/EU 2014 Electromagnetic compatibility

DIN EN 61326-1 2013 Electrical equi 1t for ement, control and laboratory
use - EMC requirements - Part 1

DIN EN 61326-2-2 2013 Electrical equipment for measurement, control and laboratory
use - EMC requirements - Part 2-2

DIN EN 55011 2017 Industrial, scientific and medical equipment - Radio-
frequency disturbance characleristics - Limils and methods of
measurement

DIN EN 12100 2011 Safety of machinery - General principles for design - Risk

assessment and risk reduction

C€

Waldburg, 08.11.2017 {"' '

Place, Date Wolfgang Ma[vé ner, General Manager
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VSeobecné informace o kompletnim systému

1 VSeobecné informace o kompletnim systému

1.1 Uvodni poznamka

Chcete-li zarucit bezpe¢né a spolehlivé fungovani systému a predejit $koddm na zdravi osob nebo vécnym Skodam,
je nezbytné, abyste bezpodmine¢né dodrzovali bezpecnostni upozornéni uvedena v tomto navodu k pouZiti.
Symboly pFislusnych bezpe€nostnich upozornéni maji tento vyznam:

OZNAMENI OZVNAME[\” oznadujici dL’J_Ieiitou informaci. Jeji nedodrzeni miize zapficinit
poskozeni/chybnou funkci.

INFORMACE INFORMACE_oznaéuje dulezité informace nebo uzite¢na upozornéni pro praci s
popsanym objektem.

1.2 Bezpeénostni upozornéni

OZNAMENI

Nebezpeéi vécnych skod

e Ruéni nebo automatické polohovani dotykové sondy musi byt chranéno tak, aby nechténé vychyleni
dotykové sondy béhem jejiho pohybu do polohy, ve které ma byt zahajeno vlastni méfeni, vedlo
k okamzitému zastaveni posuvu!

OZNAMENI

Nebezpeéi vécnych skod

e  Zastaveni posuvu nebo zastaveni vietena zpusobené signaly sepnuti nebo pfipraveno k provozu z dotykové
sondy smi byt provedeno pouze za pfedpokladu, Ze je ve vietenu dotykova sonda. Tato bezpecnostni
kontrola chrani stroj pfed moznym zastavenim vietena nebo posuvu v prab&hu obvyklého procesu frézovani,
pokud by mélo dojit ke generovani signalu z dotykové sondy z nékterého z nasledujicich davodu:

e vyména baterii a nasledujici kontrola funkci dotykové sondy manualnim zapnutim.

OZNAMENI

Nebezpeéi vécnych skod pfi pouziti dil jinych vyrobct
e K provedeni preventivni Udrzby a udrzby k odstranéni chyb je dovoleno pouZiti vyhradné originalnich
nahradnich dili uvedenych v tomto navodu k obsluze.

INFORMACE

Informace uvedené v tomto navodu k pouziti mze vyrobce kdykoli zménit bez pfedchoziho oznameni. UzZivatel
by mél proto pravidelné ovéfovat aktualnost tohoto navodu k pouziti.

1.3 Prohlaseni o shodé

Prohlaseni o shodé s predpisy EU se nachazi na konci tohoto navodu k provozu. Kopii ptivodniho podepsaného
prohlaseni o shodé si Ize vyZzadat na adrese, ktera je uvedena na zadni strané.

1.4 Platnost

Tento navod k obsluze plati pro hardware dostupny v okamziku vytvofeni. Vyrobce si vyhrazuje pravo na technické
zmény.




VSeobecné informace o kompletnim systému

1.5 Ucel pouziti
Infracervena dotykova sonda IRP60.00

Infracervena dotykova sonda IRP60.00 slouzi k méfeni obrobku a ke stanoveni a automatické kompenzaci thlové
polohy obrobkl. Navic se pouziva ke stanoveni nulovych bodu v obrabécim stroji.

Infraervena dotykova sonda IRP60.00 dokaze méfit takové tvary obrobkd, jako jsou hrany, otvory, éepy, drazky,
mustky, uhly, rohy a oblouky. Kromé toho umozriuje méfeni komplexnich tvaru, jako

jsou trojrozmérné povrchy a méfeni s vychylenou 4. a 5. osou.

Méfici signaly dotykové sondy jsou odesilany pfijimaci formou infracerveného signalu.

Infraéerveny méfici systém nastroju IRT65.00

Pomoci infracerveného méficiho systému nastroju IRT65.00 je mozné stanovit tvary nastroju, jako jsou délka
nastroje a polomér nastroje ve stroji. Navic systém méfi jednotlivé fezné nastroje a zjistuje poskozeni nastroje.
Z tohoto diivodu muZete méfeni provadét staticky i dynamicky.

Infrac¢erveny pfijima¢ IRR61.00

Infracerveny pfijima¢ IRR61.00 pfijima méfici signaly z infracervené dotykové sondy IRP60.00 a z infraCerveného
meéficiho systému nastroji IRT65.00. Kromé toho je systém odpovédny za aktivaci/deaktivaci méficich systému a za
celkovou komunikaci systému s fidici jednotkou stroje.

1.6 Komponenty systému

Infradervena dotykova sonda
IRP60.00

Infraerveny méfici systém
nastrojii IRT65.00

Infraderveny pfijimac
IRR61.00

4—>.4—>

Vyo. 1. Komponenty systému
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VSeobecné informace o kompletnim systému

1.7 Moznosti dodavek

INFORMACE

K sestaveni rdznych systémovych konfiguraci pro riizné aplikace musi byt kazda souc¢ast systému objednavana
zvlast. Jednotlivé dostupné komponenty systému jsou uvedeny v nasledujici tabulce:

Obj. ¢. Nazev

60.00-IRP Infraervena dotykova sonda IRP60.00
1x montazni roub ISO 4762 M5x10 (5287)
1x podlozka (5872)

65.00-IRT Infraéerveny méfici systém nastroju IRT65.00

1x valcovy méfici nastavec @=13 mm/0.51", tvrdokov (91.00-D13/24,5)

1x adaptér koliku s kontrolovanym zlomem s kolikem s kontrolovanym zlomem
(High Force) (91.00-S-M4-HF)

1x zakladni deska (5879)

4x vyrovnavaci Sroub ISO 4762 M4x10-A2 (5937)

61.00-IRR Infracerveny pfijima¢ IRR61.00 se spojovacim kabelem (5 m/16.4")

1x ploché tésnéni (Viton)

2x montéazni Sroub I1SO 4762 M5x12-A2
2x pruzna podlozka ISO 7089 A5-VZ
6X.00-TB Box na naradi

1x montazni kolik (0885)

1x imbusovy kli¢ 1,3 mm (0227)

2x imbusovy kli¢ 2 mm (1097)

1x imbusovy kli¢ 3 mm (1780)

1x imbusovy kli¢ 4 mm (5940)

8x vyrovnavaci Sroub 1ISO 4026 M4x8 (1352)

4x vyrovnavaci Sroub 1ISO 4762 M4x10-A2 (5937)
3x zavitovy kolik 1ISO 4026 M2.5x3 (0548)

6114 Upina¢ nastroje SK40

6115 Upina¢ nastroje BT40

5931 Upina¢ nastroje CAT40

5942 Modularni adaptér D11/D28 (211/228)

91.00-T53/6-KE-M4 1x dotykovy hrot M4 (keramicky dfik, rubinova kulicka) D=53 mm, @ = 6 mm
4316 Baterie (3,6 V/%2 AA)

OI-ELS-W Néavod k obsluze
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Popis

IRP60.00

2  Infra€ervena dotykova sonda IRP60.00

2.1 Popis

2.1.1 Technické udaje

Sméry snimani

+X, 1Y, -Z

Max. vychyleni dotykového hrotu

XY =+412,5°% Z=-5mm

Snimaci sila s 50 mm dotykovym hrotem

XY=1N;Z=8N

Doporucena rychlost snimani

Max. 2000 mm/min

Elektrické napéajeni

Baterie (3,6 V/¥2 AA)

Maximalni Zivotnost baterie 300 hod.
Material Nerezavéjici ocel, eloxovany hlinik
Hmotnost bez kuzele Asi 295 g

Rozsah teplot

Provoz: 5 °C - 55 °C, skladovéani: 5 °C - 70 °C

Opakovatelna pfesnost

(vychyleni z jednoho sméru)

Max. 1 pm (2 sigma) s 50 mm dotykovym hrotem
a rychlosti snimani 254 mm/min.

Kryti

1P68: DIN EN 60529

2.1.2 Rozméry

150,6 (4.16")

97,6 (3.84")

62,6 (2.467)

Upinac nastroje podle pfani
zékaznika

Vyrovnani dotykového hrotu vici
stfedu vietena

Pfihradka na baterie

Vysoce vykonné infracervené diody

Infradervena jednotka pfijimace

<«— Dotykovy hrot M4

2125 125

Vyo. 2. Rozméry
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IRP60.00

Popis

2.1.3  Uhel vysilani a pfijmu

s s

2.1.3.1 Uhel odesilani

Nize zobrazeny dosah vysilani / pfijmu signalu maze byt redukovan nasledkem podilu infracervené slozky v
okolnim osvétleni.

6m (19.7) 5m (16.4)

Vyo. 3. Uhel odesilani IRP60.00
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Popis IRP60.00
2.1.3.2  Uhel pfijmu

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

Vyo. 4. Uhel pfijmu IRP60.00
Priklad (viz ¢ervené oznaceni)

Dosah vysilace u pfijimace = 6 m, thel k pfijimaci = 30°; vykon pfijimac¢e snimace pfi 30°= cca 97 %
— dosah pfijimace snimace = cca. 5,82 m
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IRP60.00

Popis

2.1.4 Nahradni dily

91.00-T53/6-KE-M4

Dotykovy hrot M4
(keramicky dFik, rubinova kulicka)
D=53 mm, @ =6 mm

Obj. €. Nazev Obr.

4316 Baterie (3,6 V/¥2 AA) M

5287 Montazni roub I1SO 4762 M5x10 W

5872 Podlozka \ - /

1352 Vyrovnavaci Sroub ISO 4026 M4x8 (2 mm) W
LIOT—
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Provoz IRP60.00

2.2 Provoz

2.2.1 Nastroje, méfici a zkuSebni pfistroje

Obj. & Nazev Obr.

0885 Montazni kolik /

1097 Imbusovy KIié 2 mm /\

5940 Imbusovy klig 4 mm A
3079 Pakovy uchylkomér —

2.2.2 Vyména dotykového hrotu

1. Dotykovy hrot pomoci montazniho koliku vySroubujte z dotykové sondy.
2. Do sondy opatrné zasroubujte novy dotykovy hrot (Vyo. 5).
3. Vyrovnejte dotykovy hrot vUéi stfedu vietena (viz kapitolu 2.2.5).
4. Provedte kalibraci dotykové sondy.
Infradervena dotykova sonda m&h
IRP60.00
#<— Montazni kolik
(0885)
M=2 Nm
/_ (1.47 Ibf.ft)
Dotykovy hrot —/ Q
=
Vyo. 5. Vymeéna dotykového hrotu
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IRP60.00 Provoz

2.2.3

2.2.3.1 Montaz upinaci nastroje @11

Montaz/demontaz upinace nastroje

1. Demontaz upinace nastroje:
1.1 Povolte vSechny 4 vyrovnavaci Srouby (viz Vyo. 6) pomoci imbusového kli¢e 2 mm.
1.2 OdSroubujte montazni Sroub (viz Vyo. 6) pomoci imbusového klice 4 mm z horni strany upinace nastroje.
1.3  Sundejte upina¢ nastroje z dotykové sondy.
1.4  Vyjméte podlozku montazniho Sroubu zevnitf upinace nastroje.
2. Montaz upinace nastroje:
2.1 Nasadte opatrné upina¢ nastroje na dotykovou sondu.
2.2 Mirné utdhnéte 4 vyrovnavaci Srouby imbusovym kli¢em 2 mm.
2.3 Nasadte podlozku shora do upinace nastroje.
2.4 Nasadte montazni Sroub shora do upinace nastroje a utahnéte imbusovym klicem 4 mm.
3. Vyrovnejte dotykovy hrot viéi stfedu vietena (viz kapitolu 2.2.5).
4. Provedte kalibraci dotykové sondy.
Vyrovnavaci Sroub (4x)
I1SO 4026 M4x8, 2 mm (1352)
M=1,5 Nm (1.1 Ibf.ft)
Dotykova
‘ sonda
Vyrovnavaci Sroub
v zavitu
\(— Podlozka (5872)
‘— Montazni roub ISO 4762 M5x10, -
4mm (5287) Upinac
nastroju
Vyo. 6. Montaz/demontaz upinace nastroje
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Provoz IRP60.00

2.2.3.2 Montaz upinaci nastroje @28

1. Demontaz upinace nastroje:
1.1  VySroubujte 2 upinaci Srouby (viz Vyo. 6) pomoci imbusového klice 4 mm.
1.2 Vyjméte dotykovou sondu s modularnim adaptérem z upinace nastroje.
1.3  Povolte vSechny 4 vyrovnavaci Srouby (viz Vyo. 6) pomoci imbusového kli¢e 2 mm.
1.4  OdSroubujte montazni Sroub (viz Vyo. 6) pomoci imbusového klice 4 mm z horni strany modularniho
adaptéru.
1.5 Vyjméte modularni adaptér z dotykové sondy.
1.6 Vyjméte podlozku montazniho Sroubu zevnitf modularniho adaptéru.
2. Montaz upinace nastroje:
2.1 Nasadte opatrné modularni adaptér na dotykovou sondu.
2.2 Mirné utadhnéte 4 vyrovnavaci Srouby imbusovym kliéem 2 mm.
2.3 Nasadte podlozku shora do modularniho adaptéru.
2.4 Nasadte montazni Sroub shora do modularniho adaptéru a utahnéte imbusovym klicem 4 mm.
2.5 Nasadte opatrné upina¢ nastroje na modularni adaptér.
2.6  Nasadte 2 upinaci Srouby do upinace nastroje a utahnéte imbusovym kli¢em 4 mm.
3. Vyrovnejte dotykovy hrot viéi stfedu vietena (viz kapitolu 2.2.5).
4. Provedte kalibraci dotykové sondy.
Vyrovnavaci Sroub (4x)
ISO 4026 M4x8, 2 mm (1352)
M=1,5 Nm (1.1 Ibf.ft)
Podlozka ‘
Montazni $roub
ISO 4762 M5x10, \
4 mm (5287) Dotykova sonda
* *
\— Modularni adaptér (5942)
Upinaci Srouby (2x)
M10x1, 4 mm (0506)
Vyo. 7. Montaz/demontaz upinace nastroje
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IRP60.00 Provoz

2.2.4 Vymeéna baterie

OZNAMENI

Nebezpedéi poskozeni pristroje

e  Dotykovou sondu pred otevienim olistéte a osuste!
e  Dotykovou sondu NEOFUKUJTE stlaéenym vzduchem!
e  Prazdné baterie okamzité vymérite!

1. Posurite pouzdro na baterie smérem dolu (Vyo. 8).

Dotykova sonda IRP60.00 je zabezpe&ena proti pfepdlovani. Pfi vkladani baterie proto neni nutné davat pozor na
polaritu!

2. Vyjmeéte z pfihradky na baterie vybitou baterii a vloZte do pfihradky novou baterii (Vyo. 8).

OZNAMENI

Nebezpedéi poskozeni pfistroje
e  P¥izavirani pfihradky na baterie pozor na spravné usazeni krouzku O!

3. Nasadte pouzdro na baterii smérem nahoru (Vyo. 8).

Krouzky O

Baterie (3,6 V/¥2 AA)
(4316)

,'
”
-~

4— Pouzdro na baterii

Vyo. 8. Vymeéna baterii




Provoz IRP60.00

2.2.5 Vyrovnani dotykového hrotu viici stredu vietena

Nasadte paku packového uchylkoméru na kulicku dotykového hrotu (Vyo. 9).
2. Rukou opatrné otacejte dotykovou sondou a Zzjistéte bod s maximalni odchylkou.

Vyrovnejte dotykovou sondu 4 vyrovnavacimi Srouby (Vyo. 9) na hodnotu <5 pm. Vzdy pouzivejte dva protilehlé
vyrovnavaci Srouby k tomu, abyste pfesouvali stfed dotykového hrotu uréitym smérem.

Zkontrolujte vyrovnani dotykového hrotu a opakujte vyrovnavani dvéma protilehlymi vyrovnavacimi Srouby.
5. Zkontrolujte vyrovnani dotykového hrotu.
6. Provedte kalibraci dotykové sondy.

Vyrovnavaci Sroub (4x)
I1SO 4026 M4x8, 2 mm (1352)

Imbusovy kli¢ M=1,5 Nm (1.1 Ibf.ft)

2 mm (1097)

Packovy uchylkomér
(3079)

Vyo. 9. Vyrovnani dotykového hrotu vici stiedu vietena
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IRP60.00

Provoz

2.2.6  Opticka indikace stavu

Nasledujici tabulka uvadi pfehled zpusobu indikace kontrolek LED (Vyo. 10) a jejich vyznam.

LED sviti modfe (cca 5 s)

Po vloZeni baterii probiha inicializace dotykové sondy

LED dioda blika zelené

Dotykova sonda odesila signaly

LED dioda blika zelené/Eervené

Vystraha — baterie

LED dioda blika oranzové

Vychyleny dotykovy hrot

LED sviti éervené

Chyba

Vyo. 10. Opticka indikace stavu
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Popis

IRT65.00

3 InfraGerveny méfici systém nastroji IRT65.00

3.1 Popis
3.1.1 Technické udaje

Sméry snimani

+X, 1Y, -Z

Max. vychyleni méficiho nastavce

XY =+412,5°% Z=-5mm

Snimaci sila

XY=2N;Z=10N

Nejmensi nastroj 20,5 mm

Elektrické napéajeni 1x baterie (3,6 V/¥2 AA)

Maximalni Zivotnost baterie 300 hod.

Hmotnost Asi 700 g

Rozsah teplot Provoz: 5°C - 55°C, skladovani: 5 °C - 70 °C
Material Nerezavéjici ocel, eloxovany hlinik

Opakovatelna pfesnost
(vychyleni z jednoho sméru)

max. 1 um (2 sigma) pfi 100 mm/min.

Kryti

1P68: DIN EN 60529

3.1.2 Rozméry

B
R
£
o &
L] o
L By
w0
[=2]
—t
@
@
b=
o
-
' | B |
@13,5 (0.53")

(@40) 1.57"

(®13) 051"
(@11)0.43"

<€<—— Valcovy méfici nastavec
««—  Kolik s kontrolovanym

mistem zlomu

Moduly infraéerveného pfijimace
Vysoce vykonné

infraervené diody

Pfihréadka na baterie

Vyrovnavaci Srouby (4x)

Zakladni deska

(@55) 217"

Vyo. 11. Rozméry
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IRT65.00 Popis

3.1.3  Uhel vysilani a pfijmu

s s

3.1.3.1 Uhel odesilani

Nize zobrazeny dosah vysilani / pfijmu signalu maze byt redukovan nasledkem podilu infracervené slozky v
okolnim osvétleni.

1m (3.3)

6m (19.7) 5m (16.4)

Vyo. 12. Uhel odesilani IRT65.00
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Popis IRT65.00
3.1.3.2  Uhel pfijmu

30°

20°

10°

Vyo. 13. Uhel pfijmu IRT65.00
Priklad (viz €ervené oznaceni)

Dosah vysilace u pfijimace = 6 m, thel k pfijimaci = 30°; vykon méficiho systému nastroje pfi 30 °= cca 97 %
— dosah pfijimace snimace = cca. 5,82 m
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IRT65.00

Popis

3.1.4 Nahradni dily

Obj. ¢.

Nazev

5879

Zakladni deska

91.00-D13/24,5

Valcovy méfici nastavec

91.00-S-M4-HF Adaptér dotykového hrotu M4 - High Force Q‘-‘-‘
91.00-S-HF Kolik s kontrolovanym mistem zlomu - High Force *
5937 Vyrovnavaci Sroub I1SO 4762 M4x10-A2 W
0548 Zavitovy kolik 1ISO 4026 M2,5x3 “

4316 Baterie (3,6V/2 AA) M
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Provoz IRT65.00

3.2 Provoz

3.2.1 Nastroje, méfici a zkuSebni pfistroje

Obj. €. Nazev Obr.
35.20-CP Kalibrovac kolik \
1780 Imbusovy KIié 3 mm /'\
0227 Imbusovy kli¢ 1,3 mm ’
0885 Montazni kolik /

El3
3079 Pakovy uchylkomér u

3.2.2 Vyména mériciho nastavce
1. Povolte zavitové koliky D, E a F (viz Vyo. 14) a vyjméte méfici nastavec spolu s kolikem s kontrolovanym
mistem zlomu z adaptéru dotykového hrotu.

2. Povolte zavitové koliky A, B a C na méficim nastavci (viz Vyo. 14) a vyjméte kolik s kontrolovanym mistem
zlomu.

3. Nejprve vlozte do nového méficiho nastavce kolik s kontrolovanym mistem zlomu a postupné dotahujte zavitové
koliky v pofadi A, B, C.

4. Vlozte do adaptéru dotykového hrotu méfici nastavec spolu s kolikem s kontrolovanym mistem zlomu a utahujte
zavitové koliky v pofadi D, E, F.

5.  Zkontrolujte vyrovnani méfici plochy (viz kapitola 3.2.5).
6. Provedte kalibraci systému méfeni nastroju (viz kapitola 3.2.6).

<€— Valcovy méfici nastavec
(91.00-D13/24,5)
B

A
Zavitovy kolik M2,5x3
Kolik s kontrolovanym ——> (0548) (6x)
zlomem - High Force
(91.00-S-HF)

M=0,35 Nm (0.26 Ibf.ft)

N st

Imbusovy kli¢ 1,3 mm (0227)

Vyo. 14. Vyména méficiho nastavce
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IRT65.00 Provoz

3.2.3 Pripevnéni

1. VySroubujte 4 vyrovnavaci Srouby (Vyo. 15) tak, abyste oddélili systém méfeni nastroju od zakladni desky.
2. Pfimontujte zakladni desku s montaznim Sroubem (Vyo. 15) a drazkovym kamenem k loZi stroje.
3. Opét namontujte systém méfeni nastroji na zakladni desku, k tomu pfiSroubujte 4 vyrovnavaci Srouby (Vyo. 15).

Vyrovnavaci Sroub (4x)
ISO 4762 M4x10-A2
(5937)

Montazni Sroub M12,
zavisi na velikosti
drazkového kamene

Zakladni deska
(5879)

Drazkovy kamen

Vyo. 15. Montaz se zakladni deskou
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Provoz IRT65.00

3.2.4 Vyména baterii

OZNAMENI

Nebezpedéi poskozeni pristroje

e Systém méfeni nastroji musite pfed otevienim vycistit a vytfit do suchal
e NEOFUKUJTE stla¢enym vzduchem!
e  Prazdné baterie okamzité vymérite!

1. Nasadte pouzdro na baterii smérem nahoru (Vyo. 16).

Systém méFeni nastroji IRT65.00 je zabezpecen proti pfepolovani. Pfi vkladani baterie proto neni nutné davat
pozor na polaritu!

2. Vyjmeéte z pfihradky na baterie vybitou baterii a vloZte do pfihradky novou baterii (Vyo. 16).

OZNAMENI

Nebezpedéi poskozeni pfistroje
e  P¥izavirani pfihradky na baterie pozor na spravné usazeni krouzku O!

3. Posurite pouzdro na baterie smérem dolu (Vyo. 16).

<€——  Pouzdro na baterii

Baterie (3,6 V/¥2 AA)
(4316)

Krouzky O

Vyo. 16. Vyména baterii
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IRT65.00 Provoz

3.2.5 Vyrovnani méficiho nastavce

K vyrovnani méficiho nastavce pfesurite (ru¢né) packovy uchylkomér instalovany ve vieteni na méfenou plochu
systému méfeni nastroju a nasledné provedte snimani podél osy X a podél osy Y. Odchylka, ktera je pfitom
zjisténa, musi byt <5 pm (viz Vyo. 17). Pokud je zji$téna vétSi odchylka, musite upravit vyrovnani méficiho
nastavce tak, jak je popsano nize.

1. Sroubuijte vyrovnévacim Sroubem pomoci imbusového klige 3 mm tak, abyste systém mé&Feni nastrojti na
pFislusném misté spustili nebo pfizvedli, a tim upravili sklon (viz Vyo. 17).

2. Postup pfip. opakuijte pro dal$i vyrovnavaci Srouby.
3. Zkontrolujte vSechny Srouby, zda jsou pevné dotazené, volné Srouby pfipadné dotahnéte.
4. Opakujte méfeni packovym uchylkomérem a pfi dal$i odchylce opakuijte kroky 1. a 2.
5. Provedte kalibraci systému méfeni nastroju (viz kapitola 3.2.6).
Imbusovy kli¢ 3 mm
(1780)
Nahoru
AN
Doll
Vyo. 17. Vyrovnani méficiho nastavce
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Provoz IRT65.00

3.2.6 Kalibrace systému méreni nastroju

INFORMACE

Vzhledem k tomu, Ze mezi snimanim a odeétenim méfitek stroje vznika kratka prodleva, je nutna kalibrace
systému méfeni nastroje. Pfi kalibraci jsou zjistény nasledujici udaje:

e charakteristika spinani systému méfeni nastrojl v riznych oséach stroje,

e Ucinna délka systému méfeni nastroju a

e reakéni doba systému méfeni nastroji vzhledem k fidici jednotce stroje.

Kalibrace systému méfeni nastrojl je provedena pomoci kalibracnich cykl( specifickych pro fidici jednotku.

<— Kalibrovaci kolik
(35.20-CP)

Vyo. 18. Kalibrace systému méfeni nastroju

3.2.7 Opticka indikace stavu

Nasledujici tabulka uvadi pfehled zpusobu indikace LED diod (Vyo. 19) a jejich vyznam.

LED sviti modre (cca 5 s) Po vloZeni baterii probiha inicializace systému méreni
LED dioda blika zelené Systém méfeni nastroju odesila signaly

LED dioda blika zelené/cervené Vystraha — baterie

LED dioda blika oranzové Vychyleny dotykovy hrot

LED sviti Cervené Chyba

Vyo. 19. Opticka indikace stavu
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IRR61.00

Popis

4  Infraderveny pfijimaé¢ IRR61.00
4.1 Popis
4.1.1 Technické udaje

Elektrické napajeni

12-32 VDC, max. 100 mA

Hmotnost (s kabelem)

Asi 430 g

Rozsah teplot

Provoz: 10-50 °C
Uskladnéni: 5-70 °C

Material

Nerezova ocel

Kryti

1P68: DIN EN 60529

Spojovaci kabel

5m/16.4'

4.1.2 Rozméry

10(0.97)
_Bio3r)

80387

@175 (0.697)

@50 (1.977)

o LIS (0.067)

B4 &m (5186

100 (3.847)

E.

43 (1.697)

Vyo. 20. Rozméry
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Popis IRR61.00

4.1.3  Uhel vysilani a pfijmu

s s

4.1.3.1 Uhel odesilani

Nize zobrazeny dosah vysilani / pfijmu signalu maze byt redukovan nasledkem podilu infracervené slozky v
okolnim osvétleni.

30°

20°

10°

3m (9.8)

6m (19.7) 5m (16.4)

Vyo. 21. Uhel odesilani IRR61.00
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IRR61.00

Popis

4.1.3.2 Uhel pfijmu

30°

20° |

00 L

100%

Vyo. 22. Uhel pfijmu IRR61.00
4.1.4 Nahradni dily

Objednaci ¢islo

Nazev

Obr.

5287 Montazni roub I1SO 4762 M5x10 m
_:‘S-

3478 Pruzna podlozka ISO 7089 A5-VZ L ]

5909 Ploché tésnéni (Viton)
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Provoz IRR61.00

4.2 Provoz
4.2.1 Montaz IRR61.00

P Pruzna podlozka
Montézni Sroub
ISO 4762 M5x10 (2X) ISO 7089 AS-VZ (2x)
(5287) (3478)

&

& 0

Ploché tésnéni (Viton)
(5909)

0

43 (1.69")

Vyo. 23. Montaz IRR61.00
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IRR61.00

4.2.2

Provoz

Pfipojka
4.2.2.1 Elektrické pfipojeni

~— _ Kontakt 1bila VDC 12-32 V (<100 mA)

-

IRR61.00

Kontakt 2 hnéda

GND OV

Kontakt 3zelena

PRIPRAVENO K PROVOZU (max. 40 mA)

A

Kontakt 4 Zluta

BOD SEPNUTI (max. 40 mA)

Y

Kontakt 53eda

VAROVANI BATERIE (max. 40 mA)

v

Kontakt 6 riZova

dotykova sonda ZAP/VYP (obousmérna)

v

Kontakt 7 modra

systém méreni nastroju ZAP/VYP (obousmérna)

~

transparentni stinéni
Vyo. 24. Elektrické pfipojeni
4.2.2.2 Vystupni zatéz
Zapojeni pro vystupy
IRR91.40 VDC (bila) e Zelena = PRIPRAVENO K PROVOZU
. Zlutad = BOD SEPNUTI
. Seda = VYSTRAHA BATERIE
Interni — Vstup CNC
5|gnal lektronicka max. 40 mA
pojistka
Low <GND+1,2V
GND (hnéda) High 2VDC-2V
Vyo. 25. Vystupni zatéz
4.2.2.3 Vstupni zatéz
IRR61.00 Zapojeni pro vstupy
. R{zova = dotykova sonda ZAP/VYP
. Modra = systém méreni nastroji ZAP/VYP
Jnterni
signal Vystup CNC
max. 1 mA

GND (hnéds)

Low <3V-min.GNDOV

High =10V —max. 32 VDC

Vyo. 26.

Vstupni zatéz
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Provoz

IRR61.00

4.2.2.4 Diagram signalu

Pfijaty signal DO‘VEO"/é Vychyleny Nenf Dotykova
IRR61.00 | IRR61.00 Proces Syetén dotykovy Fiprave g Neni sonda/
; 3 > ystém hrot/ pfipraveno | Vystraha— | oqoraveno Operace systém
VYP ZAP zapnuti méfeni méfic k provozu baterie k provozu vypinani méfeni
nastroju nastavec + vychyleno nastrojui VYP
Bod sepnuti - HIGH HIGH HIGH LOW LOW HIGH HIGH HIGH HIGH
Pripraven - LOW LOW HIGH HIGH LOW HIGH LOW HIGH LOW
k provozu
Vystraha — HIGH HIGH HIGH HIGH HIGH LOW HIGH HIGH HIGH
baterie
Kontakt 6 HIGH 2s
dotykova sonda [
ZAP
nebo
Kontakt 7 LowW
systém meéreni
nastroju ZAP
s s blika
modré (5 s) zglllgr?é zelena zelena zglllgﬁé zelena blika zelené | Cerveno-
zelené
cervena zelena oranzova Cervena zelena Cervena cervena Cervena
Cervend
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IRR61.00 Provoz

4.2.3 Aktivace / deaktivace systému méreni nastroji / dotykové sondy

INFORMACE

Aktivace pfislusného méficiho systému se provadi infraervenymi signaly.

1. Zapnéte méfici systém:
1.1 Dotykovou sondu ve vietenu vyménit/nastavit polohu systému k méfeni nastroji.
1.2 Rizeni stroje predava signal zapnuti pfijimadi.
1.3  Pfijima¢ zapne méfici systém infratervenym signalem.
1.4  Mé&fici systém odesle prijimagi signal PRIPRAVENO K PROVOZU.
1.5 Piijimag vygeneruje signal PRIPRAVENO K PROVOZU pro Fidici jednotku stroje.
1.6 Systém snimani pfipraven.
2. Vypnuti méficiho systému:
2.1 Rizeni stroje pfedava signal vypnuti piijimadi.
2.2 Prijima¢ vypne méfici systém infracervenym signalem.
2.3 Pfijimag vynuluje signal PRIPRAVENO K PROVOZU zasilany do Fidici jednotky stroje.
2.4  Dotykovou sondu v zasobniku odloZit/odebrat systém k méfeni nastroju.

Infraervena dotykova sonda
IRP60.00

Infraerveny méfici systém
nastrojii IRT65.00

InfraCerveny pfijimac
IRR61.00

Vyo. 27. Aktivace systému méreni
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Provoz IRR61.00
Nasledujici tabulka ukazuje prabéhy signalll pfi aktivaci dotykové sondy / systému méfeni nastroju:
Cekaci doba pii prepinani
<410 ms 225
- o »

Signal z fidici jednotky | >11VDC -« ' s
dotykova sonda [+ .
ZAPIVYP
na kontaktu 6 oV

(o[ "EEEEREEEEERE
Dotykovéa sonda

OFF
Signal z fidici jednotky L IR i o T s
systém méfeni <
nastroju ZAP/VYP .
na kontaktu 7 ov _
Systém méfeni
nastroju OFF

.
<410 ms

4.2.4 Vizualni zobrazeni

Indikace

Vzorec blikani

Vyznam

LED dotykova sonda

blika zelené e  Prijimac odesila signal ZAP pro dotykovou sondu (Vyo. 27)
e Z&dné signaly od dotykové sondy
zelena e Stav: ,PRIPRAVEN K PROVOZU*

e  Prijima signaly od dotykové sondy

blika cervené

e Chybné funkce, indikace viz kapitola 4.2.5

blika Eerveno-zelené

e  Prijimac odesila signal VYP
pro dotykovou sondu (Vyo. 27)

LED systém méfeni
nastrojl

blika zelené e  Pijimac odesila signal ZAP pro systém méfeni nastrojl
(Vyo. 27)
e  Zadné signaly ze systému méFeni nastrojl
zelena e Stav: ,PRIPRAVEN K PROVOZU*

e P¥ijima signaly ze systému méfeni nastroju

blika cervené

e Chybné funkce, indikace viz kapitola 4.2.5

blika ¢erveno-zelené

e  Prijimac odesila signal VYP pro
systém méreni nastroju (Vyo. 27)

Stavova LED zelena e Stav: ,PRIPRAVEN K PROVOZU*
@ e  Prijem signalu z dotykové sondy / systému méfeni
nastrojl
oranzova e Stav: ,BOD SEPNUT*
e Vychylena dotykova sonda / systém méfeni nastroju
Cervena e Neaktivni stav dotykové sondy / systému méfeni nastroju
LED stavu baterie Servena e Stav: ,VAROVANI BATERIE*

e Dotykova sonda / systém méfeni nastroju vysila varovani
baterie

e Vyménte baterie v méficim systémul!
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Provoz

4.2.5 Indikace chyb pomoci LED

Popis chyby

Vzorec blikani LED

Zkrat / nadproud na kontaktu 3, 4 nebo 5
Zkontrolujte zapojeni kontaktu 3, 4 nebo 5

Chyba pfi prvnim snimani dotykové sondy
Opakujte méfeni

Chyba pfi prvnim snimani systému méreni nastroju
Opakujte méfeni

08000 e
@000 @O

eSO
QO0@808S

(O =Lepvyp (@) =LED ORANZOVA

@D -=Lepviika CErRvENE
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( _a méh Inprocess Messtechnik GmbH
‘ Am Langholz 11 - D-88283 Waldburg - Germany

wiww, mh- INprocess.com
MANUEACTURINDINTEELIBERCE mé&h - Part of Hexagon Manufacturing Intelligence

EU-Konformitétserkldrung

Die alleinige Verantwortung fiir die Ausstellung dieser Konformitatserkldrung trigt die Firma mé&h Inprocess
Messtechnik GmbH.

Hersteller/Bevoliméachtigter: m&h Inprocess Messtechnik GmbH
Am Langholz 11

88289 Waldburg

Germany
Produktbezeichnung: Infrarot-Messtaster
ModellTyp: IRP60.00

Das oben genannte Produkt erfiillt die Anforderungen der folgenden einschlégigen Richtlinien/Normen:

Richtlinie / Norm Ausg Titel / Abschnitt

2011/85/EU 201 Beschrénkung der Verwendung bestimmter geféhriicher
Stoffe in Elektro- und Elektronikgeraten

2014/30/EU 2014 Elektromagnetische Vertraglichkeit

DIN EN 61326-1 2013 Elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgerste - EMV-
Anforderungen - Teil 1

DIN EN 61326-2-2 2013 Elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgeréte - EMV-
Anforderungen - Teil 2-2

DIN EN 55011 2017 Industrielle, wissenschaftliche und medizinische Geréate -
Funkstérungen - Grenzwerle und Messverfahren

DIN EN 12100 2011 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsatze -

Risikobeurteilung und Risikominderung

C€E 7
17|

p I
Waldburg, 08.11.2017 [' . LW s~ __—
Ort, Datum Wolfgang Madl;ﬁsr. Geschéttsfiihrer
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( méh Inprocess Messtechnik GmbH
Y ‘ Am Langhalz 11 - D-88289 Waldburg - Germany
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ModellTyp: IRT65.00

Das oben genannte Produkt erfiillt die Anforderungen der folgenden einschlégigen Richtlinien/Normen:

Richtlinie / Norm Ausg Titel / Abschnitt

2011/85/EU 201 Beschrénkung der Verwendung bestimmter geféhriicher
Stoffe in Elektro- und Elektronikgeraten

2014/30/EU 2014 Elektromagnetische Vertraglichkeit

DIN EN 61326-1 2013 Elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgerste - EMV-
Anforderungen - Teil 1

DIN EN 61326-2-2 2013 Elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgeréte - EMV-
Anforderungen - Teil 2-2

DIN EN 55011 2017 Industrielle, wissenschaftliche und medizinische Geréate -
Funkstérungen - Grenzwerle und Messverfahren

DIN EN 12100 2011 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsatze -

Risikobeurteilung und Risikominderung
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Informacje ogdlne dotyczace catego systemu

1 Informacje ogdine dotyczace calego systemu

1.1 Uwaga wstepna

Przestrzeganie wskazoéwek bezpieczenstwa zawartych w niniejszej instrukcji obstugi jest warunkiem koniecznym do
zapewnienia bezpiecznego i niezawodnego dziatania systemu oraz do zapobiezenia szkodom osobowym i szkodom
materialnym. Symbole zamieszczone przy odpowiednich wskazéwkach bezpieczenstwa maja nastepujace
znaczenie:

NOTYFICACJA wskazuje na wazng informacje, ktérej zignorowanie moze
doprowadzi¢ do uszkodzenia mienia lub usterek.

NOTYFICACJA

INFORMACJA INFORMAQJA szkazuje na wazne ipformacje lub wskazéwki pomocne w
uzytkowaniu opisywanego urzadzenia.

1.2 Wskazowki bezpieczenstwa

NOTYFICACJA

Niebezpieczenstwo powstania szkéd materialnych

e Proces recznego lub automatycznego pozycjonowania sondy dotykowej nalezy zabezpieczy¢ w taki sposéb,
by nieprzewidziane wychylenie sondy dotykowej podczas ruchu do pozycji, w ktérej wtasciwy pomiar
powinien sie zaczg¢, skutkowato natychmiastowym zatrzymaniem posuwu!

NOTYFICACJA

Niebezpieczenstwo powstania szk6d materialnych

e  Zatrzymanie posuwu lub wrzeciona, wyzwolone przez sygnat sterujgcy lub sygnat gotowosci do pracy sondy
dotykowej, mozliwe jest tylko wéwczas, jesli we wrzecionie znajduje sie sonda dotykowa. Powyzszy $rodek
zabezpieczajgcy chroni maszyne przed mozliwym zatrzymaniem wrzeciona lub posuwu w trakcie
standardowego procesu obrébki frezarskiej, jesli z ktérego$ z wymienionych ponizej powodéw dosztoby do
wygenerowania sygnatu przez sonde dotykowa:

e wymiana baterii i recznie uruchomiona kontrola dziatania sondy dotykowej.

NOTYFICACJA

Niebezpieczenstwo powstania szkéd materialnych spowodowanych przez czesci obce

e Podczas zapobiegawczych oraz naprawczych prac konserwacyjnych nalezy stosowa¢ wytgcznie podane w
niniejszej instrukcji obstugi oryginalne czesci zamienne.

INFORMACJA

Producent zastrzega sobie prawo do zmiany przedstawionych w niniejszej instrukcji obstugi informacji bez
uprzedniego powiadomienia. Wobec powyzszego uzytkownik zobowigzany jest do regularnego sprawdzania
aktualnosci niniejszej instrukcji obstugi we wlasnym zakresie.

1.3 Deklaracja zgodnosci

Deklaracja zgodnosci WE znajduje sig na koncu niniejszej instrukcji obstugi. W razie potrzeby mozna poprosi¢ o
kopie podpisanego oryginatu deklaracji zgodnosci, piszac pod podany na odwrocie adres e-mail.

1.4 Waznos¢

Niniejsza instrukcja obstugi obowigzuje dla wersji urzadzenia dostepnej w chwili opracowania instrukcji. Producent
zastrzega sobie prawo do zmian technicznych.
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Informacje ogdine dotyczace catego systemu

1.5 Przeznaczenie odbiornika
Sonda dotykowa na podczerwien IRP60.00

Sonda dotykowa na podczerwien IRP60.00 stuzy do pomiaru przedmiotéw obrabianych oraz do ustalania i
automatycznej kompensacji potozenia katowego przedmiotéw obrabianych. Ponadto sonda dotykowa znajduje
zastosowanie przy wyznaczaniu punktéw zerowych w obrabiarce.

Sonda dotykowa na podczerwien IRP60.00 przystosowana jest do pomiaru takich elementéw geometrii przedmiotéw
obrabianych jak krawedzie, otwory obrobione, trzpienie, rowki, wpusty, katy, narozniki i tuki kota. Ponadto umozliwia
pomiar takich elementéw kompleksowej geometrii jak

tréjwymiarowe powierzchnie i pomiar z wychyleniem 4. i 5. osi.

Sygnaty pomiarowe z sondy dotykowej przesytane sg z wykorzystaniem podczerwieni na duze odlegtosci do
odbiornika.

System pomiarowy narzedzi na podczerwien IRT65.00

Za pomocg systemu pomiarowego narzedzi na podczerwier IRT65.00 ustala sig takie aspekty geometrii narzedzi jak
dtugosc¢ i promien narzedzi w maszynie. Ponadto mierzy on pojedyncze narzedzia skrawajgce i wykrywa pekniecie
narzedzia. Dlatego pomiary moga by¢ wykonywane zaréwno statycznie, jak i dynamicznie.

Odbiornik na podczerwien IRR61.00

Odbiornik na podczerwien IRR61.00 odbiera sygnaty pomiarowe z sondy dotykowej na podczerwier IRP60.00 i z
systemu pomiarowego narzedzi na podczerwien IRT65.00. Oprécz tego jest on odpowiedzialny za
aktywacje/dezaktywacje systemu pomiarowego i za catg komunikacjg systemowa z uktadem sterowania maszyny.

1.6 Komponenty systemowe

Sonda dotykowa na podczerwien
IRP60.00

System pomiarowy narzedzi
na podczerwien IRT65.00

Odbiornik na podczerwien
IRR61.00

4—>.4—>

Rys. 1 Komponenty systemowe
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1.7 Opcje dostawy

INFORMACJA

Aby przygotowac rézne konfiguracje systemu dla réznych zastosowan, kazdy element konstrukcyjny systemu
nalezy zamawia¢ oddzielnie. Dostgpne pojedyncze komponenty zostaty wyszczegdlnione w ponizszej tabeli:

Nr katalogowy

Oznaczenie

60.00-IRP

Sonda dotykowa na podczerwien IRP60.00

1 x $ruba montazowa I1SO 4762 M5x10 (5287)

1 x tarcza (5872)

65.00-IRT

System pomiarowy narzedzi na podczerwien IRT65.00

1 x cylindryczna koncéwka pomiarowa @ = 13 mm/0,51", stop twardy (91.00-D13/24,5)

1 x facznik trzpienia zatrzymujgcego z trzpieniem zatrzymujgcym (High Force)
(91.00-S-M4-HF)

1 x ptyta podstawowa (5879)

4 x $ruba pozycjonujaca ISO 4762 M4x10-A2 (5937)

61.00-IRR

Odbiornik na podczerwien IRR61.00 z kablem potaczeniowym (5 m/16.4")

1 x uszczelka ptaska (Viton)

2 x $ruba montazowa ISO 4762 M5x12-A2

2 x podktadka sprezysta ISO 7089 A5-VZ

6X.00-TB

Skrzynka z narzedziami

1 x kotek montazowy (0885)

1 x klucz imbusowy o rozwartosci 1,3 mm (0227)

2 x klucz imbusowy o rozwartosci 2 mm (1097)

1 x klucz imbusowy o rozwartosci 3 mm (1780)

1 x klucz imbusowy o rozwartosci 4 mm (5940)

8 x $ruba pozycjonujaca ISO 4026 M4x8 (1352)

4 x $ruba pozycjonujgca ISO 4762 M4x10-A2 (5937)

3 x trzpien gwintowany ISO 4026 M2.5x3 (0548)

6114

Uchwyt narzedziowy SK40

6115

Uchwyt narzedziowy BT40

5931

Uchwyt narzedziowy CAT40

5942

tacznik modutowy D11/D28 (211/228)

91.00-T53/6-KE-M4

1 x trzpien pomiarowy M4 (chwyt ceramiczny, kulka rubinowa) dt. =53 mm, @ = 6 mm

4316

Bateria (3,6 /%2 AA)

OI-ELS-W

Instrukcja obstugi
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2  Sonda dotykowa na podczerwien IRP60.00
2.1 Opis

2.1.1 Dane techniczne

Kierunki pomiaru +X; +Y; -Z

Maks. wychylenie trzpienia pomiarowego XY =+412,5°%Z=-5mm

Sita pomiaru z trzpieniem pomiarowym 50 mm XY=1N;Z=8N

Zalecana predko$¢ pomiaru maks. 2000 mm/min

Zasilanie Bateria (3,6 V/¥2 AA)

Maksymalna zywotno$¢ baterii 300 h

Materiat stal nierdzewna, aluminium anodowane

Masa bez stozka ok. 295 g

Zakres temperatury eksploatacja: 5°C-55°C, sktadowanie: 5°C-70°C
Doktadnos$¢ powtarzalnosci maks. 1 um (2 Sigma) z trzpieniem pomiarowym 50
(wychylenie z jednego kierunku) i predkoscia pomiaru 254 mm/min
Uszczelnienie IP68: DIN EN 60529

2.1.2 Wymiary

Uchwyt narzedziowy wg wyboru klienta

Wypozycjonowanie trzpienia
pomiarowego wzgledem $rodka
wrzeciona

¥

@D

& Komora na baterie

w

=

-« o
= 3
23 % Wysokowydajne diody podczerwieni
% o Jednostka odbiornika na podczerwien
3

) )
«€—— Trzpien pomiarowy M4
1
2125 125
P40 (1.57")
Rys. 2 Wymiary

116



IRP60.00 Opis

2.1.3 Kat nadawczy i odbiorczy

Przedstawione ponizej zasiegi nadania i odbioru mogg zosta¢ zmniejszone przez elementy podczerwone $wiatta
w otoczeniu.

2.1.3.1 Kat nadawczy

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

1im(3.3)

2m (6.6)

3m (9.8)

4m(13.1)

6m (19.7) 5m (16.4)

Rys. 3 Kat nadawczy IRP60.00
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Opis IRP60.00
2.1.3.2 Kat odbiorczy

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

Rys. 4 Kat odbiorczy IRP60.00
Przyktad (zob. czerwone oznaczenie):

Zasieg nadania odbiornika 6 m, kat do odbiornika = 30°; sita odbioru przycisku przy 30°= ok. 97%
— Zasieg odbioru przycisku = ca. 5,82 m
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Opis

2.1.4 Czesci zamienne

Nr katalogowy

Oznaczenie

(rozwartos$¢ klucza 2 mm)

91.00-T53/6-KE-M4

Trzpien pomiarowy M4
(chwyt ceramiczny, kulka rubinowa)
dt. =53 mm, @ =6 mm

Rysunek
4316 Bateria (3,6 V/¥2 AA) M
5287 Sruba montazowa 1SO 4762 M5x10 w
5872 Tarcza p—
1352 Sruba pozycjonujgca I1SO 4026 M4x8 W

LTSI
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Eksploatacja

IRP60.00

2.2 Eksploatacja

2.2.1 Narzedzia, urzadzenia pomiarowe i kontrolne

Nr katalogowy

Oznaczenie Rysunek

0885 Kotek montazowy /

1097 Klucz imbusowy o rozwarto$ci 2 mm /\

5940 Klucz imbusowy o rozwarto$ci 4 mm A
3079 Czujnik zegarowy dzwigniowy uchylny —

2.2.2 Wymiana trzpienia pomiarowego

Eal A

Wykreci¢ trzpien pomiarowy za pomocg kotka montazowego z sondy dotykowe;j.
Wkreci¢ ostroznie nowy trzpien pomiarowy do sondy dotykowej (Rys. 5).
Wypozycjonowac trzpien pomiarowy wzgledem $rodka wrzeciona (patrz rozdziat 2.2.5).
Przeprowadzi¢ kalibracje sondy dotykowe;j.

Sonda dotykowa na podczerwien m&h
IRP60.00

#<— Kotek montazowy
(0885)

M=2Nm
@ v (1.47 IbL.F)

Trzpien pomiarowy —/

Rys. 5

Wymiana trzpienia pomiarowego
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IRP60.00 Eksploatacja

2.2.3 Montaz/demontaz uchwytu narzedziowego

2.2.3.1 Montaz uchwytéw narzedziowych @11

1. Demontaz uchwytu narzedziowego:
11 Poluzowa¢ wszystkie 4 $ruby pozycjonujgce (patrz Rys. 6) za pomocg klucza imbusowego o rozwarto$ci 2 mm.
1.2 Za pomocg klucza imbusowego o rozwartosci 4 mm odkreci¢ $rube montazowg na wierzchu uchwytu
narzedziowego (patrz Rys. 6).
1.3 Zdemontowac¢ uchwyt narzedziowy z sondy dotykowej.
1.4 Usung¢ tarcze i Srube montazowg z wnetrza uchwytu narzedziowego.
2. Montaz uchwytu narzedziowego:
2.1  Wsung¢ ostroznie uchwyt narzedziowy na sonde dotykowa.
2.2 Dokreci¢ lekko 4 $ruby pozycjonujgce za pomocg klucza imbusowego o rozwartosci 2 mm.
2.3 Do uchwytu narzedziowego zatozy¢ od gory tarcze.
2.4 Srube montazows zatozyé od géry do uchwytu narzedziowego i dokrecié za pomoca klucza imbusowego
o rozwartosci 4 mm.
3. Wypozycjonowac trzpiern pomiarowy wzgledem $rodka wrzeciona (patrz rozdziat ).
4. Przeprowadzi¢ kalibracje sondy dotykowe;.
Sruba pozycjonujaca (4 x)
ISO 4026 M4x8, rozwarto$¢ 2 mm
(1352)
M =1,5Nm (1,1 Ibf.ft)
Sonda
‘ dotykowa
Sruba
pozycjonujaca
w gwincie
\ <«——Tarcza (5872)
‘— Sruba montazowa 1SO 4762 M5x10, Uch
rozwartos$¢ 4 mm (5287) wyt
narzedzio
Rys. 6 Montaz/demontaz uchwytu narzedziowego
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Eksploatacja

IRP60.00

2.2.3.2 Montaz uchwytéw narzedziowych @28

1. Demontaz uchwytu narzedziowego:

1.1  Whykreci¢ 2 $ruby zaciskowe (patrz Rys. 6) za pomocg klucza imbusowego o rozwartosci 4 mm.

1.2 Usung¢ sonde dotykowg wraz z tgcznikiem modutowym z uchwytu narzedziowego.

1.3  Poluzowa¢ wszystkie 4 $ruby pozycjonujgce (patrz Rys. 6) za pomocg klucza imbusowego o rozwarto$ci 2 mm.
1.4 Zapomocy klucza imbusowego o rozwartosci 4 mm odkreci¢ srubge montazowg na wierzchu tgcznika

modutowego (patrz Rys. 6).
1.5 Usung¢ tacznik modutowy z sondy dotykowe;j.
1.6 Usung¢ tarcze $sruby montazowej z wnetrza tacznika modutowego.
2. Montaz uchwytu narzedziowego:
2.1  Wsung¢ ostroznie tagcznik modutowy na sonde dotykowa.

2.2 Dokreci¢ lekko 4 $ruby pozycjonujgce za pomocg klucza imbusowego o rozwartosci 2 mm.

2.3 Do tgcznika modutowego natozy¢ od gory tarcze.

2.4 Srubg montazows zatozyé od géry do tacznika modutowego i dokrecié za pomoca klucza imbusowego o

rozwartosci 4 mm.
2.5 Wsung¢ ostroznie uchwyt narzedziowy na tgcznik modutowy.

2.6 Wiozy¢ 2 $ruby zaciskowe do uchwytu narzedziowego i dokreci¢ za pomoca klucza imbusowego o

rozwartosci 4 mm.
3. Wypozycjonowac trzpiern pomiarowy wzgledem $rodka wrzeciona (patrz rozdziat 2.2.5).
4. Przeprowadzi¢ kalibracje sondy dotykowe;j.

Sruba pozycjonujaca (4 x)
ISO 4026 M4x8, rozwarto$¢ 2 mm (1352)
M =1,5 Nm (1,1 Ibf.ft)

Tarcza (5872)

Sruba montazowa
1ISO 4762 M5x10,
rozwarto$¢ 4 mm (5287)

*

\— tgcznik modutowy (5942)

Sruba zaciskowa (2 x)
M10x1 rozwarto$¢ 4 mm
(0506)

\— Sonda dotykowa

Rys. 7 Montaz/demontaz uchwytu narzedziowego
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IRP60.00 Eksploatacja

2.2.4 Wymiana baterii

NOTYFICACJA

Niebezpieczenstwo uszkodzenia przyrzadu

e Przed otwarciem oczysci¢ i wytrze¢ sonde dotykowa do sucha!
e NIE uzywa¢ sprezonego powietrza do czyszczenia sondy dotykowe;j!
e Roztadowang baterig nalezy niezwtocznie wymienic!

1. Przesunac¢ tuleje baterii do dotu (Rys. 8).

Sonda dotykowa IRP60.00 jest zabezpieczona przed nieprawidtowg polaryzacjg. Dlatego tez przy montazu baterii
nie jest wymagane przestrzeganie okreslonej polaryzacii!

2. Woyja¢ starg baterie z komory na baterie i wlozy¢ nowg baterie (Rys. 8).

NOTYFICACJA

Niebezpieczenstwo uszkodzenia przyrzadu

e Podczas zamykania komory na baterie zwréci¢ uwage na prawidtowe osadzenie pierécienia
uszczelniajgcego typu o-ring!

3. Przesung¢ tuleje baterii do géry (Rys. 8).

Pierscienie typu o-ring

Bateria (3,6 V/¥2 AA)
(4316)

P4
-

4—— Tuleja baterii

Rys. 8 Wymiana baterii
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Eksploatacja IRP60.00

2.2.5 Wypozycjonowanie trzpienia pomiarowego wzgledem srodka
wrzeciona

Natozy¢ dzwignie czujnika zegarowego dzwigniowego uchylnego na gtéwke trzpienia pomiarowego (Rys. 9).
2. Ostroznie obrdci¢ recznie sonde dotykowa i ustali¢ punkt maksymalnego wychylenia.

Wypozycjonowa¢ sonde dotykowg za pomocg 4 $rub pozycjonujgcych (Rys. 9), < 5 pm. Zawsze uzywa¢ dwoch
naprzeciwlegtych $rub pozycjonujgcych w celu przesuniecia $rodka trzpienia pomiarowego w okreslonym
kierunku.

4. Sprawdzi¢ wypozycjonowanie trzpienia pomiarowego i powtérzyé pozycjonowanie z uzyciem dwdch pozostatych
naprzeciwlegtych $rub pozycjonujgcych.

5. Sprawdzi¢ wypozycjonowanie trzpienia pomiarowego.
Przeprowadzi¢ kalibracje sondy dotykowe;.

Sruba pozycjonujaca (4 x)
ISO 4026 M4x8, rozwarto$¢ 2 mm (1352)
Klucz imbusowy M =1,5Nm (1,1 Ibf.ft)

o rozwartosci 2 mm (1097)

Czujnik zegarowy
dzwigniowy uchylny
w (3079)

Rys. 9 Wypozycjonowanie trzpienia pomiarowego wzgledem srodka wrzeciona
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2.2.6 Optyczne wskazanie statusu

Ponizsza tabela przedstawia zestawienie wskazan kontrolek LED (Rys. 10) oraz ich znaczenie.

LED $wieci na niebiesko (ok. 5 s) Po wlozeniu baterii nastepuje inicjalizacja sondy dotykowej
LED miga na zielono Sonda dotykowa przesyta sygnaty

LED miga na zielono/czerwono Ostrzezenie o roztadowaniu baterii

LED miga na pomaranczowo Trzpien pomiarowy wychylony

LED $wieci stale na czerwono Btad

Rys. 10 Optyczne wskazanie statusu
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3  System pomiarowy narzedzi na podczerwien IRT65.00
3.1 Opis

3.1.1 Danetechniczne

Kierunki pomiaru +X; +Y; -Z

Maks. wychylenie koncéwki pomiarowej XY =+412,5°%Z=-5mm

Sita pomiaru z trzpieniem pomiarowym 50 mm XY=2N;Z=10N

Najmniejsze narzedzie robocze 20,5 mm

Zasilanie 1 x bateria (3,6 V/¥2 AA)

Maksymalna zywotno$¢ baterii 300 h

Masa ok. 700 g

Zakres temperatury eksploatacja: 5°C-55°C, sktadowanie: 5°C-70°C
Materiat stal nierdzewna, aluminium anodowane
Dokfadnos$¢ powtarzalnosci maks. 1 um (2 Sigma) z 100 mm/min
(wychylenie z jednego kierunku)

Uszczelnienie 1P68: DIN EN 60529

3.1.2 Wymiary

(@40) 1.57"

(®13) 051"
(@11)0.43"

<«——  Cylindryczna koncéwka pomiarowa
<«—— Trzpien zatrzymujacy

Moduty odbiornika na podczerwien

Wysokowydajne diody

;‘? podczerwieni
= o
o &
2 &
=1 = Komora na baterie
&
; Sruby pozycjonujace (4 X)
5
=
@ Ptyta podstawowa
] T 3 1
$13,5 (0.53") —
(@55) 217"
Rys. 11 Wymiary
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3.1.3 Kat nadawczy i odbiorczy

Przedstawione ponizej zasiegi nadania i odbioru moga zosta¢ zmniejszone przez elementy podczerwone $wiatta
w otoczeniu.

3.1.3.1 Kat nadawczy

40° 50° 60° 70° 80°

30°

20°

10°

1m (3.3)

3m (9.8)

4m(13.1)

6m (19.7) 5m (16.4)

Rys. 12 Kat nadawczy IRT65.00
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3.1.3.2 Kat odbiorczy

30°

20°

10°

Rys. 13 Kat odbiorczy IRT65.00
Przyktad (zob. czerwone oznaczenie):

Zasieg nadania odbiornika 6 m, kat do odbiornika = 30°; sita odbioru systemu pomiaru narzedzi przy 30°= ok. 97%
— Zasieg odbioru przycisku = ca. 5,82 m
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Opis

3.1.4 Czesci zamienne

Nr katalogowy

Oznaczenie

Rysunek

5879

Ptyta podstawowa

91.00-D13/24,5

Cylindryczna koncéwka pomiarowa

91.00-S-M4-HF tacznik trzpienia pomiarowego M4 - High Force
91.00-S-HF Trzpien zatrzymujacy - High Force

5937 Sruba pozycjonujaca ISO 4762 M4x10-A2
0548 Trzpien gwintowany ISO 4026 M2,5x3

4316 Bateria (3,6V/¥2 AA)
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Eksploatacja IRT65.00

3.2 Eksploatacja

3.2.1 Narzedzia, urzadzenia pomiarowe i kontrolne

Nr katalogowy Oznaczenie Rysunek
35.20-CP Trzpien kalibrujgcy \
1780 Klucz imbusowy o rozwarto$ci 3 mm /\
0227 Klucz imbusowy o rozwartosci 1,3 mm ’
0885 Kotek montazowy /

Ed3
3079 Czujnik zegarowy dzwigniowy uchylny u

3.2.2 Wymiana koncéwki pomiarowej

1. Poluzowaé trzpienie gwintowane D, E i F (patrz Rys. 14) i zdja¢ koncéwke pomiarowg razem z trzpieniem
zatrzymujgcym z tgcznika trzpienia pomiarowego.
Poluzowac¢ trzpienie gwintowane A, B i C na koricéwce pomiarowej (patrz Rys. 14) i zdjg¢ trzpien zatrzymujacy.

3. Najpierw wtozy¢ trzpien zatrzymujgcy do nowej koncoéwki pomiarowej i dokrecic trzpienie gwintowane w
kolejnosci A, Bi C.

4. Koncdéwke pomiarowa wraz z trzpieniem zatrzymujgcym wiozy¢ do tgcznika trzpienia pomiarowego i dokreci¢
trzpienie gwintowane w kolejnosci D, E i F.

Sprawdzi¢ wypozycjonowanie powierzchni pomiarowej (patrz rozdziat 3.2.5).
6. Skalibrowa¢ system pomiarowy narzedzi (patrz rozdziat 3.2.6).

<— Cylindryczna koncéwka pomiarowa
(91.00-D13/24,5)

B

Trzpien gwintowany
Trzpien zatrzymujgcy - ————— M2,5x3 (0548) (6 x)

ng Force (9100—S—HF)
\ /
F

M = 0,35 Nm (0,26 Ibf.ft)

Klucz imbusowy o rozwartosci 1,3 mm
(0227)

Rys. 14 Wymiana koncéwki pomiarowej
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IRT65.00 Eksploatacja

3.2.3 Mocowanie

Woykreci¢ 4 $ruby pozycjonujace (Rys. 15), aby odtgczy¢ system pomiarowy narzedzi od ptyty podstawowe;j.
2. Zamontowac¢ ptyte podstawowg z uzyciem $ruby montazowej (Rys. 15) i wpustu przesuwnego na stole maszyny.

Ponownie zamontowa¢ system pomiarowy narzedzi na ptycie podstawowej i przykreci¢ go za pomoca 4 $rub
pozycjonujgcych (Rys. 15).

Sruba pozycjonujaca (4 x)
ISO 4762 M4x10-A2
(5937)

Sruba montazowa M12,
w zalezno$ci od wielkosci
wpustu przesuwnego

Ptyta podstawowa
(5879)

Whpust przesuwny

Rys. 15 Montaz ptyty podstawowej
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Eksploatacja IRT65.00

3.2.4 Wymiana baterii

NOTYFICACJA

Niebezpieczenstwo uszkodzenia przyrzadu

e Przed otwarciem oczysci¢ i wytrze¢ system pomiarowy narzedzi do suchal!
e NIE uzywa¢ sprezonego powietrza do czyszczenial

e Roztadowang baterig nalezy niezwtocznie wymienic!

1. Przesunac¢ tuleje baterii do gory (Rys. 16).

System pomiarowy narzedzi IRT65.00 jest zabezpieczony przed nieprawidtowg polaryzacjg. Dlatego tez przy
montazu baterii nie jest wymagane przestrzeganie okreslonej polaryzacii!

2. Woyja¢ starg baterie z komory na baterie i wlozy¢ nowg baterie (Rys. 16).

NOTYFICACJA

Niebezpieczenstwo uszkodzenia przyrzadu

e Podczas zamykania komory na baterie zwréci¢ uwage na prawidtowe osadzenie pierécienia
uszczelniajgcego typu o-ring!

3. Przesung¢ tuleje baterii do dotu (Rys. 16).

<€—— Tuleja baterii

Bateria (3,6 V/¥2 AA)
(4316)

Pierscienie typu o-ring

Rys. 16 Wymiana baterii
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IRT65.00 Eksploatacja

3.25 Wypozycjonowanie koncéwki pomiarowej

Aby wypozycjonowa¢ koncéwke pomiarowg nalezy dojecha¢ (rgcznie) zainstalowanym we wrzecionie czujnikiem
zegarowym dzwigniowym uchylnym do powierzchni pomiarowej systemu pomiarowego narzedzi i nastgpnie
zeskanowac jg wzdtuz osi X oraz wzdtuz osi Y. Stwierdzone odchylenie musi by¢ < 5 ym (patrz Rys. 17). Jesli
zostanie stwierdzone wyzsze odchylenie, nalezy skorygowa¢ wypozycjonowanie kofncdéwki pomiarowej, jak
opisano ponizej.

1. Obréci¢ $rube pozycjonujgca kluczem imbusowym o rozwartosci 3 mm w celu opuszczenia/podniesienia
systemu pomiarowego narzedzi do odpowiedniego miejsca i w ten sposéb skorygowaé nachylenie
(patrz Rys. 17).

2. W razie potrzeby powtorzy¢ proces w przypadku pozostatych $rub pozycjonujgcych.
Sprawdzi¢, czy wszystkie $ruby sg dobrze dokrecone, i w razie potrzeby lekko dokreci¢ poluzowane $ruby.

4. Powtdrzy¢ pomiar z uzyciem czujnika zegarowego dzwigniowego uchylnego i przy ponownym stwierdzeniu
odchylenia jeszcze raz przeprowadzi¢ kroki 1i 2.

5. Skalibrowa¢ system pomiarowy narzedzi (patrz rozdziat 3.2.6).

Klucz imbusowy o rozwartosci 3 mm
(1780)

Do géry

AN

W dot

Rys. 17 Wypozycjonowanie koncéwki pomiarowej
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3.2.6 Kalibracja systemu pomiarowego narzedzi

INFORMACJA

Poniewaz istnieje krétkie opdznienie pomiedzy skanowaniem a odczytem, konieczne jest przeprowadzenie
kalibracji systemu pomiarowego narzedzi. Podczas kalibracji nalezy ustali¢:

e charakterystyke uktadu sterowania systemem pomiarowym narzedzi na réznych osiach maszyny,
o efektywng dlugosc¢ dziatania systemu pomiarowego narzedzi oraz
e czas reakcji systemu pomiarowego narzedzi w stosunku do uktadu sterowania maszyny.

Kalibracja systemu pomiarowego narzedzi odbywa sie poprzez dopasowane do uktadu sterowania cykle
kalibracji.

<— Trzpien kalibrujacy
(35.20-CP)

Rys. 18 Kalibracja systemu pomiarowego narzedzi

3.2.7 Optyczne wskazanie statusu

Ponizsza tabela przedstawia zestawienie wskazan kontrolek LED (Rys. 19) oraz ich znaczenie.

LED swieci na niebiesko (ok. 5 s) Po wiozeniu baterii nastepuje inicjalizacja systemu
LED miga na zielono System pomiarowy narzedzi przesyta sygnaty
LED miga na zielono/czerwono Ostrzezenie o roztadowaniu baterii

LED miga na pomaranczowo Trzpien pomiarowy wychylony

LED swieci stale na czerwono Btad

Rys. 19 Optyczne wskazanie statusu
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4 Odbiornik na podczerwien IRR61.00
4.1 Opis
4.1.1 Danetechniczne

Zasilanie 12-32 V DC, maks. 100 mA

Masa (z kablem) ok.430g

Zakres temperatury eksploatacja: 5°-565°C
sktadowanie: 5°-70°C

Materiat stal nierdzewna

Uszczelnienie IP68: DIN EN 60529

Kabel potaczeniowy 5m/16.4'

4.1.2 Wymiary

10097
_B(03r)

80387

@175 (0.697)

@50 (1.977)

E.

B4 &m (5186 1 10038y | 43 [1.697) o

. L1500

Rys. 20 Wymiary
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4.1.3 Kat nadawczy i odbiorczy

Przedstawione ponizej zasiegi nadania i odbioru moga zosta¢ zmniejszone przez elementy podczerwone $wiatta
w otoczeniu.

4.1.3.1 Kat nadawczy

30°

20°

10°

3m (9.8)

6m (19.7) 5m (16.4)

Rys. 21 Kat nadawczy IRR61.00
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Opis

4.1.3.2 Kat odbiorczy

30°

20° |

00 L

100% 80%

Rys. 22

Kat odbiorczy IRR61.00

4.1.4 Czesci zamienne

Nr katalogowy

Oznaczenie

Rysunek

5287 Sruba montazowa 1SO 4762 M5x10 m
e

3478 Podktadka sprezysta ISO 7089 A5-VZ \ ]

5909 Uszczelka ptaska (Viton)
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4.2  Eksploatacja
4.2.1 Montaz IRR61.00

Sruba montazowa Podktadka sprezysta
ISO 4762 M5x10 (2 X) ISO 7089 AS-VZ (2 X)
(5287) (3478)

&

& 0

Uszczelka ptaska
(Viton)
(5909)

0

43 (1.69")

Rys. 23 Montaz IRR61.00
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4.2.2 Przylacze
4.2.2.1 Przytacze elektryczne

— Pin1l biaty VDC 12-32 V (< 100 mA)

IRR61.00 , <
Pin2 bragzowy GND OV

o<
*

Pin3 zielony GOTOWOSC DO PRACY (maks. 40 mA)

>

Pin4  z6Hy PUNKT PRZELACZANIA (maks. 40 mA)

»

>
Pin5 szary OSTRZEZENIE O ROZEADOWANIU BATERII (maks. 40 mA)

Pin6 rézowy  Sonda dotykowa Wt./WYt. (dwukierunkowy)

-
*

Pin 7 niebieski System pomiarowy narzedzi WE./WYt. (dwukierunkowo)

Przezroczysta ostona

Rys. 24 Przytacze elektryczne

4.2.2.2 Okablowanie wyjscia

Okablowanie wyj$¢
e zielony = GOTOWOSC DO PRACY
. z6Mty = PUNKT PRZEtACZANIA

o e szary = OSTRZEZENIE O
— Wejécie CNC ROZLADOWANIU BATERII

>
Bezpiecznik maks. 40 mA

IRR91.40 VDC (bialy)

Sygnat
wewnetrzny

Lows<GND + 1,2V
GND (brgzowy) —= High=VDC -2V

Rys. 25 Okablowanie wyjscia

4.2.2.3 Okablowanie wejscia

Okablowanie wej$é
IRR61.00
. rézowy = sonda dotykowa Wt./WYt.
Sygnat . niebieski = system pomiarowy narzedzi Wt./WYt.
_wewnetrzny
Wyjscie CNC
maks. 1 mA Low<3V-min. GND OV
GND (brgzowy) —= High = 10V - maks. 32 VDC
Rys. 26 Okablowanie wejscia
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4.2.2.4 Diagram sygnatéw

Sygnat odebrany Sonda Trzpien Sonda
dotykowa/ Brak - dotykowa/
IRR61.00 IRR61.00 Proces Zyysféﬁ pomiarowy/ o6 do ?S"Zeze"'e." Brak a Proces 2yys£ﬁ
WYL, WE. ftaczania omiaro rac i taczania omiaroy
wacean p"afledri,y porg;‘arloovl;/: + w;l/)chy\l/eme baterii pracy wviaczant pnarzedzily
WE. wyehy! WYL,
Punkt . --- HIGH HIGH HIGH LOW LOW HIGH HIGH HIGH HIGH
przetgczania
Gotowos¢ do LOW LOW HIGH HIGH LOW HIGH LOW HIGH LOW
pracy
Ostrzezenie o - HIGH HIGH HIGH HIGH HIGH LOW HIGH HIGH HIGH
roztadowaniu
baterii
Pin 6 HIGH 25
sonda dotykowa [ >
WL lub
Pin7
system Low
pomiarowy
narzedzi Wk.
L . . . . czerwono-
me(g';Sk' ns]liognay, zielony zielony m:qlg;y, zielony m:qlg;y, Zi;litg)’l;y.
czerwony zielony pocryoamrzﬁ- czerwony zielony czerwony czerwony czerwony
czerwony
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4.2.3 Aktywacja/dezaktywacja systemu pomiarowego narzedzi/ sondy
dotykowej

INFORMACJA

Aktywacja danego systemu pomiarowego odbywa sie za pomocg sygnatéw podczerwieni.

1. Wiaczanie systemu pomiarowego:
1.1  Wymieni¢ sonde dotykowag we wrzecionie/ wypozycjonowaé system pomiarowy narzedzi.
1.2 Uktad sterowania maszyny przesyta sygnat wigczenia do odbiornika.
1.3  Odbiornik wigcza system pomiarowy za pomocg sygnatu podczerwieni.
1.4  System pomiarowy przesyta sygnat ,GOTOWOSC DO PRACY” do odbiornika.

1.5 Odbiornik generuje sygnat elektryczny ,GOTOWOSC DO PRACY” przesytany do uktadu sterowania
maszyny.

1.6 System pomiarowy jest gotowy do przeprowadzenia pomiaru.

2.  Wylgczanie systemu pomiarowego:
2.1  Ukfad sterowania maszyny przesyta sygnat wytgczenia do odbiornika.
2.2 Odbiornik wytacza system pomiarowy za pomocg sygnatu podczerwieni.

2.3 Odbiornik przerywa generowanie sygnatu elektrycznego ,GOTOWOSC DO PRACY” przesytanego do
ukfadu sterowania maszyny.

2.4  Odtozy¢ sonde dotykowg do magazynu/ zdemontowa¢ system pomiarowy narzedzi.

Sonda dotykowa na podczerwien
IRP60.00

System pomiarowy narzedzi
na podczerwien IRT65.00

QOdbiornik na podczerwien
IRR61.00

Rys. 27 Aktywacja systemu pomiarowego
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Ponizsza tabela przedstawia przebieg sygnatéw w przypadku aktywacji sondy dotykowej/ systemu pomiarowego narzedzi:

Czas zwioki w przypadku przetgczania

pomiarowy narzedzi

<410 ms 225
- o >
Sygnat uktadu STIVDC ee e : 2 s
sterowania P
sonda dotykowa .
/WYL, ov
na pinie 6 :
o
Sonda dotykowa
OFF
Sygnat uktadu L IR i o T s
sterowania <
system pomiarowy :
narzedzi WE./WYL. oV
na pinie 7 :
ON o vt
System pomiarowy
narzedzi OFF
-
<410 ms
4.2.4 Wskazania optyczne
Wskazanie Tryb migania Znaczenie
LED, sonda kolor zielony, miga e Odbiornik przesyta sygnat Wt.. sondy dotykowej (Rys. 27)
dotykowa e Brak sygnatéw z sondy dotykowej
kolor zielony e  Status: ,GOTOWOSC DO PRACY”
e (Odbidr sygnatéw z sondy dotykowej
kolor czerwony, miga | e  Usterka dziatania, sygnalizacja patrz rozdziat 4.2.5
kolor czerwono- e Odbiornik przesyta sygnat WYL.
zielony, miga sondy dotykowej (Rys. 27)
LED, system kolor zielony, miga e Odbiornik przesyta sygnat Wt.. systemu pomiarowego

narzedzi (Rys. 27)
e  Brak sygnatéw z systemu pomiarowego narzedzi

kolor zielony

e  Status: ,GOTOWOSC DO PRACY”
e Odbidr sygnatéw z systemu pomiarowego narzedzi

kolor czerwony, miga

e  Usterka dziatania, sygnalizacja patrz rozdziat 4.2.5

kolor czerwono-
zielony, miga

e Odbiornik przesyta sygnat WYL.
systemu pomiarowego narzedzi (Rys. 27)

LED, status

kolor zielony

e  Status: ,GOTOWOSC DO PRACY”

e Odbidr sygnatéw z sondy dotykowej/ systemu
pomiarowego narzedzi

kolor pomaranczowy

e Status: ,PUNKT PRZELACZANIA”
e Sonda dotykowa/ system pomiarowy narzedzi wychylone

kolor czerwony

e Nieaktywny stan sondy dotykowej/ systemu pomiarowego
narzedzi

LED, bateria

kolor czerwony

e Status: ,OSTRZEZENIE O ROZLADOWANIU BATERII”

e Sonda dotykowa/ system pomiarowy narzedzi przesyta
ostrzezenie o roztadowaniu baterii

e Wymieni¢ baterie w systemie pomiarowym!
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4.2.5 Sygnalizacja bledéw za pomoca kontrolek LED

Opis btedu Tryb migania kontrolek LED

Zwarcie/przetezenie na pinie 3, 4 lub 5
Sprawdzi¢ okablowanie pinu 3,45

Btad przy pierwszym pomiarze, sonda dotykowa
Powtérzy¢ pomiar

Btad przy pierwszym pomiarze, system pomiarowy narzedzi
Powtérzy¢ pomiar

eSO
QO0@808S
080008
@090dO

O = Kontrolka LED WYL. ’ = Kontrolka LED POMARANCZOWA

S

Kontrolka LED miga na CZERWONO
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( _a méh Inprocess Messtechnik GmbH
‘ Am Langholz 11 - D-88283 Waldburg - Germany

wiww, mh- INprocess.com
MANUEACTURINDINTEELIBERCE mé&h - Part of Hexagon Manufacturing Intelligence

Deklaracja zgodnosci UE

Wylgczng odpowiedzialnosc za wystawienie niniejszej deklaracji zgodno$ci ponosi firma m&h Inprocess
Messtechnik GmbH.

Producent/peinomocnik: m&h Inprocess Messtechnik GmbH
Am Langholz 11
88289 Waldburg
Niemecy
Nazwa produkiu: Sonda dotykowa na podczerwien
Modelityp: IRP60.00

Wyzej wymieniony produkt spetnia wymogi okreslone w nastepujacych odnosnych dyrektywach/normach:

Dyrektywa/norma: Wydanie Tytulisekcja

2011/85/UE 201 Ograniczenie stosowania niektorych niebezpiecznych
substancji w sprzecie elekirycznym i elekironicznym

2014/30/UE 2014 Kompatybilnoé¢ elektromagnetyczna

DIN EN 61326-1 2013 Wyposazenie elektryczne do pomiardw, sterowania i uzytku

w laboratoriach - Wymagania dotyczgce kompatybilnosci
elektromagnetycznej - Czesé 1

DIN EN 61326-2-2 2013 Whyposazenie elektryczne do pomiarow, sterowania i uzytku
w laboratoriach - Wymagania dotyczace kompatybilnosci
elektromagnetyczne) - Czesc 2-2

DIN EN 55011 2017 Urzadzenia przemystowe, naukowe i medyczne -
Charakterystyki zaburzen o czestotliwosci radiowej - Poziomy
dopuszczalne i metody pomiaru

DIN EN 12100 2011 Bezpieczenstwo maszyn - Ogdine zasady projekiowania -

Ocena ryzyka i zmniejszanie ryzyka

Waldburg, 2017-11-08 / _

Miejscowosé, data Wolfgang Madlt;:ﬁer, prezes spotki
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OOLwwme cBeaeHns o cucteme

1 O6lwume cBegeHnss o cucteme

1.1 TNpepBapuTenbHoe 3amMeyaHue

[ina obecneyeHuns Ge3onacHo n HagexHoM paboTbl CUCTEMBI, @ TaKKe NPeSoTBPaLLEHNs Bpeaa ANs Iloaen 1
maTtepuanbHoro yuep6a Heobxoaumo cobroaaTh NPUBEAEHHBIE B HACTOSILLEM PYKOBOACTBE MO dKCryaTaumm
yKasaHusi no TexHuke 6esonacHocT. CUMBOSbI At COOTBETCTBYIOLLMX YKa3aHUi No TexHuke 6e3onacHocTu
03HavaloT criedyioLlee:

MTPUMEYAHUE MPUMEYAHUE yka3biBaeT Ha BaxHY0 MHpopmaLumio, HecobniogeHne KoTopon
MOXET NPUBECTMU K yLepOy / HeMcnpaBHOCTU.

UHOOPMALMS «MHPOPMALNA» ykasbiBaeT Ha BaXKHY0 MHOPMALIMIO U NOMe3Hble ykasaHust
Ans paboTbl C ONMCbIBaEMbIM 0GHbEKTOM.

1.2 YkKasaHuSl No TeXHUKe 6e3onacHOCTU

NPUMEYAHUNE

OnacHOCTb MaTepuanbHoro yuep6a

. anI PY4YHOM U1 aBToMaTU4€CKOM NMO3ULNOHNPOBAHUN N3MEPUTENBHOIO Lyna AO0JDKHA ObITb
npefgycMoTpeHa Takaa 3awuTa, 4TOGbI HenpeasuaeHHoe OTKITIOHEeHMe Lyna BO BpeMs nepemMeLieHnsa B
TOYKY M3MEPEHNs MPUBOAMIO K HEMeAIEHHOMY OCTaHOoBY nogayun!

TMIPUMEYAHUNE

OnacHocTb MaTepuanbHOro yu.l.epﬁa

e OcTaHoB Nogayn Unu WNUHAENS, BbI3BaHHbIV CUTHANOM NePEeKMioYeHNs N CUrHaNoM roTOBHOCTU
M3MEPUTENBHOTO LLyna K 9KCrlyaTaLmm, MOXeT BbiTb BbIMOSHEH TOMBKO MPU HAXOXAEHUN USMEPUTENBHOIO
Lyna B WnuHaene. 3TOT KOHTPOIbHbIVA 3anpoc NpeaoTBpallaeT OCTaHOB LWNUHAENS UM OCTAaHOB NO4Aun BO
BpemMsi 06bI4HONM bpe3depHon 06paboTku B criydae nogayn M3MepuTerbHbIM LYNOM CUrHana no ogHoun n3
YKa3aHHbIX HKe NPUYUH:

e 3ameHa GaTapeiiku 1 nocneayoLias nposepka MyHKLUA U3MEPUTENBHOTO Lyna NyTeM py4yHoro
BKITIOYEHMS.

NPUMEYAHUNE

OnacHocTb MaTepuanbHOro yu.l.epﬁa Npu UcnonbL3oBaHUK AeTanei CTOPOHHUX Npou3BoauTenen

L4 Ons I'IpOd)I/IJ'IaKTI/I‘-IeCKI/IX pa60T N yCTpaHeHunsa HeVICI'IpaBHOCTeVI crnenyeTt ncnosnb3oBaTb TOJIbKO
opurnHanbHbIe 3an4acTu, yKasaHHble B 3TOM pyKOBOLCTBE.

NHPOPMALINA

MH(*)OpMaLlI/Iﬂ B JaHHOM pYKOBOZLCTBE MO 3KCcniyaTaunum MoxeT ObITb U3MEHEHA npoussoguTenem B nio6ow
MOMeHT 6e3 npeaBapuTenbHOro yseaomMmneHus. I'IoeTomy npe,qnpmnme—nomeﬁmenb AOIMKHO CaMOCTOATENbHO
perynsapHo HaBOAUTb CNpaBKM OTHOCUTESTbHO aKTyalrilbHOCTU HaCTodALLLero pykoBoAcTea no akcnnyatauun.

1.3 3asiBNneHune o COOTBETCTBUU

3asBrieHve 0 COOTBETCTBUM CTaHgapTam EC HaxoauTcs B KOHLIe 3TOro pykoBoAcCTBa. Konuio nognucaHHoro
opurnHana 3asBneHus npu Heo6X0AMMOCTH MOXKHO 3anpocuTb No agpecy, ykasaHHOMY Ha 060p0Te.

1.4 O6nacTtb gencTBuA

Hacrosiwee PYKOBOACTBO MO 3KCnnyaTtauun [EenCcTBUTENbHO AN 060pyAOBaHMﬂ, nmMeroierocsa Ha MOMeHT
cocTaBneHus. NarotoButenb COXpaHseT 3a cobon npaBo Ha TEXHUYECKNE N3MEHEHUA.
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OOLwwme cBeaeHns o cucteme

1.5 HasHaueHue
WHdpakpacHbIi nameputenbHbii wyn IRP60.00

MHdpakpacHbin nameputensHbii wyn IRP60.00 npegHa3HaveH Ans uaMepeHusi 3aroToBok, a Takke Ans
onpeaeneHns n aBToMaTU4eCcKoi KOMMNEHCALMK YrIoBOrO NMOMOXEHUS 3aroTOBOK. [IONONHATENBHO OH MOXEeT
NPVUMEHSITLCS MPU YCTAHOBKE HYNEBbIX TOYEK CTaHKa.

MHdpakpacHbin nameputensHbin wyn IRP60.00 nossonset nuamepsats reomeTpuyeckne opmMbl 3aroToBoK,
Hanpumep KPOMOK, OTBEPCTUI, LUMMOB, Na30B, CTOEK, YIIIOB, BbICTYNOB W Ayr OKpY>XHOCTU. Kpome Toro, ¢ ero
MOMOLLIbIO MOXHO U3MEPATb U3AENNs CNIOXKHOM hOPMbI, Hanpumep TpexmepHble 06beKTbl, U BbINOMHATL M3MepeHns
Npv U3MEHEHHOM MONOXeHWUm 4-i n 5-n ocu.

CurHanbl ¢ U3MepUTENbHOTO Llyna nepeaatoTcst Ha NPUEMHUK C MOMOLLbIO MHPpaKpacHOro ceeTa.

UHdpakpacHas cuctema namepeHus MHctpymeHToB IRT65.00

C nomoLLpbio MHGPaKpacHo! CUCTEMbI M3MepeHus MHCTpyMeHToB IRT65.00 onpegensoTcs Takme reomeTpruyeckme
CBOWICTBA MHCTPYMEHTOB, KaK AnuHa 1 paauyc. [lononHUTensHO noaaepXvBaeTcs uaMepeHne oTaeNbHbIX PEXYLLNX
VNHCTPYMEHTOB U 06GHapyXeHue nonomku. MoaToMy BO3MOXHbI kak cTaTuyeckne, Tak u AuHaMu4eckme N3amMepeHus.

UHdpakpacHbii npuemHuk IRR61.00

WHdpakpacHbin npuemHuk IRR61.00 npuHMmaeT curHansl ¢ nHgpakpacHoro nameputensHoro wyna IRP60.00 n
WHppakpacHo cucTemMbl n3mepeHust tHeTpymeHToB IRT65.00. OH Takke oTBEYaeT 3a aKTMBaLWIO/AeakTMBaLuio
N3MepuTernbHbIX CUCTEM U OOMEH AAHHBLIMU C CUCTEMOW YNpaBiieHNst CTaHKa.

1.6 CucrtemMHble KOMMNOHEHTbI

WHdbpakpacHbI nameputenbHbIN Wwyn
IRP60.00

WHdpakpacHas cuctema
VN3MEpPEHVSI UHCTPYMEHTOB
IRT65.00

WHdbpakpacHbI npremMHUK
IRR61.00

4—>.4—>

puc. 1 CUCTeMHbIe KOMMOHEHTBbI
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1.7 KoMnoHeHTbl, 4OCTYNHbIE AN AOCTaBKU

NHPOPMALIUA

[ins co3gaHns pasnuyHbIX KOHGUrypaumii, B 3aBUCUMOCTI OT OCOBEHHOCTE NPUMEHEHNS, KaXabl KOMMOHEHT
cUcTeMbl He0BX0AMMO 3aKasblBaTh OTAEMNbHO. [IOCTYMNHbLIE KOMMOHEHTLI NepeYncreHsl B Tabnuue Huxe:

Ne onsa 3akasa

O6o3Ha4yeHne

60.00-IRP

WHdpakpacHbIt usmeputensHbin wyn IRP60.00

1 MOHTaXHbIN BUHT ISO 4762 M5x10 (5287)

1 wanba (5872)

65.00-IRT

WUHdpakpacHasa cuctema usmepeHusi MHCTpymeHToB IRT65.00

1 unMnuHapuYeckas nameputensbHas BcTaBka, @ = 13 mm/0,51", TBepabIii cnnas
(91.00-D13/24,5)

1 apanTep ¢ pa3pyLuaemMbIM NpeaoxpaHuTenbHbiM wtudgTom (High Force) (91.00-S-M4-HF)

1 naHenb ocHoBaHus (5879)

4 perynvpoBoYHbix BUHTa ISO 4762 M4x10-A2 (5937)

61.00-IRR

WUHdpakpacHbin npuemHuk IRR61.00 ¢ coeanHuTenbHbIM kabenem (5 m/16,4")

1 nnockoe ynnoTHeHue (Viton)

2 MOHTaXHbIX BUHTa ISO 4762 M5x12-A2

2 NpyXMHHbIX Konbua ISO 7089 A5-VZ

6X.00-TB

Ha6op MHcTpymeHTOB

1 MOHTaXHbI WTNdT (0885)

1 TOPUOBbIV LECTUrPaHHbIN kntoY, pa3mep 1,3 mm (0227)

2 TOPLOBbIX LIECTUrPaHHbIX KNtoya, paamep 2 mm (1097)

1 TOPUOBbIV LLIECTUIPaHHBIN KntoY, pa3mep 3 mm (1780)

1 TOpPLOBLIN LIECTUrPaHHBIN KItoY, pa3mep 4 MM (5940)

8 perynmpoBoYHbIx BUHTOB ISO 4026 M4x8 (1352)

4 perynmpoBoYHbIX BUHTa ISO 4762 M4x10-A2 (5937)

3 HapesHbIx WTngTa ISO 4026 M2.5x3 (0548)

6114

KpenneHve nHctpymeHta SK40

6115

KpenneHve nHctpymeHta BT40

5931

Kpennexue nHctpymenta CAT40

5942

MogaynbHbin agantep D11/D28 (@11/@28)

91.00-T53/6-KE-M4

1 n3meputensHbI WTUDT M4 (kepamuyeckuii cTepxeHb, pyObrHOBBIN Lwap),
L=53 MM, @ =6 MM

4316

Batapeliika (3,6 B/Y2 AA)

OI-ELS-W

PykoBoAcTBO Mo akcnnyatauum
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IRP60.00

Onucaxune
2  WudpakpacHbIn usmeputenbHbin wyn IRP60.00
2.1 OnwucaHue
2.1.1 TexHuUYecKne xapakTepUCTUKU
HanpaBneHus cHATUsi pa3amMepoB +X; +Y; -Z
Makc. 0TKNnoHeHVe U3MepUTENbHOrO WTndTa XY =+125°% Z=-5 MM
KoHTakTHOe ycunue ¢ usmeputenbHbiM WwrmugpTom 50 mm XY=1H;Z=8H
PekomeHayemas cKopocTb n3MepeHus Makc. 2000 Mm/MUH
OnekTponutaHue Batapeiika (3,6 B/Y2 AA)
MakcumanbHbI CpoK cnyx6bl 6aTaperku 300 4
Matepuan Hepxasetowas cranb, aHoAUPOBaHHbLIN antoMUHWUA
Macca 6e3 KoHyca oK. 2951
TemnepaTypHbI Aruana3oH Okcnnyartauus: 5-55° C, xpaHeHue: 5-70° C
CT1abunbHOCTb NO3MLIMOHNPOBAHNS Makc. 1 MKM (2 curma) ¢ naMepuTenbHbIM WTUATOM
(OTKMOHEHVe NpU ABWKEHUN B 3a4aHHOM HarnpasneHum) 11 CKOPOCTBI0 M3MepeHMs 254 MM/MUH
[epmeTnsauus IP68: DIN EN 60529
2.1.2 Pa3smepbl
] [}
Kpennexue nHctpymeHTa no
XKEenaHuio KnueHTa
BbipaBHMBaHWE 13MepuTenbHOro
o LWTMTa OTHOCUTENBHO LiEHTpa
- ¢ wnuHaens
i BartapeliHbii oTcek
w
=
-« o
= =
E‘E o BbicokoaddekTBHbIE
+ = MHdpakpacHble Anoabl
w
o
2 Bnok nHdpakpacHoro npyemHuka
L}
<€—— VNameputenbHbin Wtndt M4
1
2125 125
@40 (1.57")
puc. 2 Pasmepbl
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IRP60.00 Onucaxne

2.1.3 Yron nepepauv u npuema

2.1.3.1 Yron nepepaun

YKa3aHHasi HWKe [anbHOCTb Nepeayn 1 npueMa MoXeT YMEHbLUMTBCS U3-3a Hanuuns MHEPaKpacHoro
13nyyYeHus B OKpyXatoLLe cpeae.

6m (19.7) 5m (16.4)

puc. 3 Yron nepepaum IRP60.00
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Onucaxune IRP60.00

2.1.3.2 Yron npuema

30°

20°

10°

0°

puc. 4 Yron npuema IRP60.00
Mpumep (cM. KpacHyo MeTKy):
Paguyc pencteus npuemMHnka = 6 M, yron oTHOCUMTenNbHO npuemMHuka = 30°; MOLWHOCTb CUrHana Lyna nog yrrom

30° = npum. 97%
— Pagwnyc gencreusa nepegaryvka wyna = npum. 5,82 m
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Onucaxne

2.1.4 3anvactu

Ne ans 3akasa

O6o3Ha4yeHne

U3o6paxeHue

(pa3mep nog koY 2 MM)

91.00-T53/6-KE-M4

WameputenbHbiv WTUdT M4
(kepammyecknin cTepxeHb, pyOUHOBBIN Lap)
L=53 MM, @ =6 MM

4316 Barapelika (3,6 B/Y2 AA) M
5287 MoHTaxHbI BUHT ISO 4762 M5x10 @
5872 Waiiba F_—
1352 PerynnmpoBoyHbIi BUHT ISO 4026 M4x8 W
LIOT—
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OkcnnyaTaums IRP60.00
2.2 3AkcnnyaTtauus
221 MHCprMeHTbI, n3mMmepuTteribHblie U KOHTPOJIbHbIE I'IpMGOpr

Ne ansa 3akasa O6o3Ha4yeHue U3o6paxeHue

0885 MoOHTaXHbIA WTUDT /

1097 TOpLOBbIV LWECTUrPaHHbIV KoY, pasmep 2 MM /\

5940 TopLOBbIV LWECTUrPaHHbIV KoY, pasmep 4 Mm A

3079 MameputenbHbI TprBop ¢ YyBCTBUTENbHBLIM pblYarom -
2.2.2 3ameHa usmepuTenbHoro wrudTa
1. BbIBUHTUTE M3MEPUTESbHBbI LITUMT U3 U3MEPUTENBHOTO LLiyMa Mpu NOMOLLM MOHTaXHOrO WTUdTa.
2. OCTOPOXHO BBUHTWUTE HOBbIV U3MEPUTENbHBIV WTUMT B N3MeputenbHbIv wyn (puc. 5).
3. BbIpoBHsAIiTE M3MEPUTENbHbIN LUTUET OTHOCUMTENBbHO LiEHTpa WnuHaens (cM. rnasy 2.2.5).
4.  OTkanubpynTe N3MepUTENbHbIN LY.

WHdpakpacHbIi n3amepuTenbHbin Lwyn m&h
IRP60.00
#<— MoHTaxHbIit
wtndpT
(0885)
\;. M =2 Hu
/_ (1,47 yHT-
cuna-cyT)
Namepu —/ Q
TenbHbIN
=

puc. 5 3ameHa usmeputenbHoro wiudTa
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IRP60.00 OkcnnyaTauus

2.2.3 MoHTax/geMoHTaxX KpenneHuss MHCTPyMeHTa

2.2.3.1 MoHTax KpenneHun MHCTpymeHToB J11

1. [eMOHTax KpenneHust UHCTpyMeHTa:

1.1 OcnabbTe BCe 4 perynnpoBOYHbIX BUHTA (CM. pUC. 6) C MOMOLLIbIO TOPLIOBOTO LIECTUIPaHHOTO Kroya
pasmepa 2 MMm.

1.2 C nomoLubio TOPLOBOrO LECTUIPaHHOrO Krtova pa3Mepa 4 MM OTKPYTUTE MOHTaXHbIN BUHT (CM. puc. 6) ¢
BEpXHel CTOPOHbI KpenneHns MHCTpyMeHTa.

1.3 CHuMUTE KpenneHvne MHCTPYMEHTa C M3MEPUTESIBHOTO Lijyna.
1.4  W3BnekuTe Wwanby MOHTaXHOrO BUHTA U3 KPEMIEHUst UHCTPYMEHTA.
2. MoHTax KpenneHus UHCTpyMeHTa:
2.1  OCTOPOXHO YCTaHOBUTE KpEMnSieHne UHCTPYMEHTA Ha M3MepUTENbHbIN L.
2.2 Cnerka 3aTsHWTe BCe 4 perynnpoBOYHbIX BUHTA TOPLOBbLIM LLUECTUIPaHHBIM KIOYOM pa3mepa 2 MMm.
2.3 BctaBbTe Wwaiby cBepxy B KpensneHne UHCTPyMeHTa.

2.4  BcTaBbTe MOHTaXHbI BUHT CBEPXY B KpersieHne MHCTPYMEHTa 1 3aTSiHUTE TOPLOBbLIM LLIECTUrPaHHbIM
KIOYOM pasmepa 4 mm.

3. BbIpoBHSIITE U3MEPUTENbHBbIV LWTUEMT OTHOCUTENBHO LIeHTpa WnuHAens (cM. rnasy 2.2.5).
4.  OTkanubpyWTte n3amMepuTEnbHbI LWyn.

PerynnpoBouYHbIi BUHT (4 WT.)

1ISO 4026, M4x8, paamep nopg, ko4
2 mm (1352)

M =1,5Hm (1,1 dpyHT-cuna-cyT)

Wameputenb
HbIW Lyn

PerynvpoBoyHbIn —
BUHT
B pe3bbe

\ <—— llanba (5872)

&— MoHTaxHbI BUHT ISO 4762 M5x10,

paamep nog Koy 4 Mm (5287) Kpennenue

VHCTpYMeHTa

puc. 6 MoHTax/AeMOoHTaX KpenneHnsi MHCTPYMeHTa
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OkcnnyaTaums IRP60.00

2.2.3.2 MoHTax KpenneHun MHCTPyMeHToB J28

1. [eMOoHTax KpenneHust UHCTpyMeHTa:
1.1  OcnabbTe 2 3aKUMHbIX BUHTA (CM. PUC. 6) C NOMOLLbIO TOPLOBOTO LECTUIPAHHOrO Kitoya pasmepa 4 Mm.
1.2 W3Bnekute M3MepUTEnbHbIN LN C MOAYIbHLIM a4anTepoM M3 KPeneHus UHCTPYMEHTa.

1.3 OcnabbTe BCe 4 perynupoBOYHbIX BUHTA (CM. pUC. 6) C MOMOLLIbIO TOPLIOBOTO LIECTUrPaHHOrO Krioya
pasmepa 2 MMm.

1.4 C nomoLybio TOPLOBOrO LWECTUIrPaHHOro Kitova pa3Mepa 4 MM OTKPYTUTE MOHTaXHbIN BUHT (CM. puc. 6) ¢
BepXHel CTOPOHbI MOAYNbHOrO aganTepa.

1.5 WsBnekute MoaynbHbI agantep U3 UsMepuTenbHOro Lyna.
1.6 VsBnekuTe wanby MOHTaXHOro BUHTA U3 MOAYNBbHOrO aganTepa.
2. MoHTax KpenneHus UHCTpyMeHTa:
2.1  OCTOpPOXHO YCTAHOBUTE MOAYIMbHBIN afanTep Ha U3MEPUTENbHbIN LY.
2.2 Cnerka 3aTsHWUTE BCe 4 perynnpoBOYHbIX BUHTA TOPLOBbLIM LUECTUIPAHHBIM KITHOYOM pa3mepa 2 MM.
2.3 BcraBbTe wanby cBepxy B MOAYMbHbIN agantep.

2.4 BcTaBbTe MOHTaXHbI BUHT CBEPXY B MOAYMbHbIN agantep 1 3aTAHUTE TOPLIOBbIM LLUECTUrPAHHBIM
KNoYoM pasmepa 4 Mm.

2.5 OCTOpPOXHO yCTaHOBUTE KpENneHWe MHCTPyMeHTa Ha MOAYNbHbI aganTep.

2.6 BcTaBbTe 2 3aKMMHbIX BUHTa CBEPXY B KPenneHne MHCTPYMEeHTa 1 3aTSHWUTE TOPLIOBbIM LLECTUrPaHHbIM
KIOYOM pasmepa 4 mm.

3. BblpoBHsiiTE M3MEPUTENbHBIN LITUAT OTHOCMTENBHO LEHTpa WnuHaens (cM. rnasy 2.2.5).
4.  OtkanubpynTe N3MepUTENbHbIN LY.

PerynvpoBoYHbIi BUHT (4 wwT.)

1ISO 4026, M4x8, paamep nopg, ko4
2 mm (1352)

M = 1,5 Hwm (1,1 dyHT-cuna-gyr)

LWaii6a (5872)

MOHTaXHbIN BUHT
ISO 4762 M5x10,
pa3mep nog kntoy 4 mm (5287)

\— MamepuTenbHbIN Wwyn

\— MogaynbHbin agantep (5942)

\—3a)KVIMHbII7I BWHT (2 WT.)

M10x1, pasmep nog kntoy 4 mm (0506)

puc. 7 MoHTax/aeMoHTaX KpenneHus WHCTPyMeHTa
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2.2.4 3ameHa GaTapenku

TMIPUMEYAHUNE

OnacHoCTb NoBpexaeHusa npuéopa

e HauncTto 1 Hacyxo BbITpUTE U3MEpUTENbHbIN LLYN nepea oTKpbITuem!
e 3AMPELLEHO npoaysaTb N3MepUTENbHbIN LLYyN CKaTbiM BO3QyXOM!
e Cpaz3y xe 3ameHuTe paspsbkeHHyto baTapenky!

1. CpaBuHbTe 3aWMTHBLIN KONNAYoK oTceka Ans 6atapenkv BHU3 (puc. 8).

M3ameputenbHbin wyn IRP60.00 3alumLLeH OT BKITIOYEHUS C HEMPaBUIMbHOWM NONSPHOCTLIO. [103TOMy Npu BCTaBke
6aTapeiikv He HyHO obpallaTb BHUMaHKe Ha nontoca!

2. WsBnekuTe cTapyto H6aTaperiky n3 otceka 1 BCTaBbTe HOBYLO (pUc. 8).

TMIPUMEYAHNE

OnacHoCTb NoBpexaeHus npuéopa

e [lpu 3aKkpbITUK oTCeka ANna 6aTapeiikv y6eautechb B NpaBUIIbHOM MOMOXEHUN YMNOTHUTENBHOTO KosbLa
Kpyrnoro ceyeHus!

3. CpBuHbTe 3alMTHBIN KONMayok oTceka anst 6atapenku BBepx (puc. 8).

YRnoTHUTeNbHbIE KonbLa
KpYrroro ceyeHus

Batapeiika (3,6 B/ AA)
(4316)

P4
-

44— 3aWunTHbIN KONnNayok oTceka
ans 6ataperikm

puc. 8 3ameHa 6aTtapenku
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OkcnnyaTaums

2.2.5 BblpaBHUBaHUE U3MEPUTENILHOIO WTU(TA OTHOCUTENLHO LieHTpa

wnuHaens

1. YcraHoBuWTe pblyar M3MepuTenbHOro npubopa ¢ YyBCTBUTENbHBIM Pbl4aroM Ha Lwap U3MepuTenbHOro WTudTa
(puc. 9).

2. OCTOpPOXHO MOBOPaYMBas M3MEPUTESbHBIN LLLYM PYKOIA, ONpeaenuTe TOUKY MakCUManbHOrO OTKITOHEHHUS.

3. BbicTaBbTe U3MepuTEnbHbIiA LLYN NPY NOMOLLY 4 PerynnpoBOYHbIX BUHTOB (puc. 9) Ha < 5 MkM. [Insi cMeLueHus
LieHTpa N3MepuUTenbHOro WTUdTa B onpeaeneHHoM HanpasiieHuy Bceraa Ucnonb3yinTe ABa pacnonoXeHHbIX
HanpoTVB ApYr Apyra perynMpoBOYHbLIX BUHTA.

4. TpoBepbTe BblpaBHUBAHWE U3MEPUTEBHOIO WTUETA U NOBTOPUTE NPOLIEAYPY BbIPABHUBAHUS C MOMOLLbIO
BTOPOW Napbl PerynnpoBOYHbIX BUHTOB.

5. [poBepbTe BbipaBHNBaHNE U3MEPUTENBHOTO WTUETA.

6. OTkanubpyiiTe n3MepuTenbHbIN LLyN.

PerynnpoBoYHbIi BUHT (4 WT.)
1ISO 4026, M4x8, paamep nopg
TopLOBbIN LIECTUrPaHHBIN KoY Koy 2 mm (1352)
Pasmep 2 mm (1097) M = 1,5 Hwm (1,1 dyHT-cuna-gyr)
WameputenbHbIi npubop ¢
YYBCTBUTENbHBLIM PblYaroM
. (3079)
puc. 9 BbipaBHMBaHME N3MepUTENBLHOrO WTU(TAa OTHOCMTENbLHO LieHTpa WNUHAEens
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2.2.6 OnTu4yecKkasi UHOMKALUA COCTOSAAHUA

B cnepytowein Tabnvue npuBoauTtcst 063op cocTosiHui cBeToanonos (puc. 10) 1 nx 3HaveHus.

CBeToavMoA CBETUTCA CMHUM LBeTOM (oK. 5 ¢) BbinonHsieTcs HULManu3aumsi U3MepUTENbLHOIO Liyna
CBeToAMOA MUraeT 3eneHbIM LIBETOM M3mepuTenbHbIN Lyn nogaeT curHansl

CBeToamoa MUraeT 3eneHbiM/KpacHbIM LIBETOM MpeaynpexaeHue o paspsigke 6aTapeiiku

CBeTOoaMOA MUraeT OpaHXeBbiM LIBETOM MN3mepuTenbHbIN LITUPT OTKMOHEH

CBeToaMoa NOCTOSIHHO CBETUTCS KPaCHbIM Owwnbka

puc. 10 OnTuyeckasi UHAUKALUUS COCTOAHUA
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Onucaxune IRT65.00

3  WUHdpakpacHas cuctema namepeHusi uHctpymeHton IRT65.00
3.1 OnucaHue

3.1.1 TexHuUYecKMne xapaKTepPUCTUKU

HanpaBneHus cHATUsi pa3amMepoB +X; +Y; -Z

Makc. OTKINOHeHWE M3MepUTENbHON BCTaBKU XY =+125°% Z=-5 MM

KoHTakTHOe ycunue ¢ usmeputenbHbiM WwrmugpTom 50 mm XY=2H;Z=10H

HavMeHbLIWI MHCTPYMEHT 20,5 Mm

OnekTponutaHue 1 6arapevika (3,6 B/%2 AA)

MakcumanbHbI CpoK cnyx6bl 6aTaperku 300 4

Macca oK. 700 r

TemnepaTypHbI AnanasoH OkcnnyaTtauus: 5-55° C, xpaHeHue: 5-70° C
Matepuan HepxaBetoLjasi ctanb, aHOAMPOBaHHbIN anioMUHWIA
CT1abunbHOCTb NO3MLIMOHNPOBAHNS makc. 1 MkMm (2 curma) npu ckopocti 100 MM/MUH
(OTKIOHeHWe Npu ABWXKEHUM B 3ajaHHOM HanpaBneHnm)

lepmeTtusauma IP68: DIN EN 60529

3.1.2 Pa3smepbl

(@40) 1.57"

(®13) 051"
(@11)0.43"

<—— LlunuHgpuyeckas uaMepuTensHas
BCTaBka

<«———  Paspywaembin

npeaoxpaHUTeNbHbIN WTUDT

Mopynu uHdpakpacHoro npuemMHuka

~ BbicokoadbdekTnBHbIE
g MHPpaKpacHble ANoabl
= e
o &
© o
=l = BartapeliHbii oTcek
&
; PerynupoBoyHble BUHTbI (4 WT.)
B
&
=1
@ MaHenb ocHoBaHWs
L T g!
@135 (0.53")

(@55) 217"

puc. 11 Pasmepbl
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3.1.3 Yron nepepauv u npuema

3.1.3.1 Yron nepegauiu

YKa3aHHasi HWKe [anbHOCTb Nepeayn U npueMa MOXeT YMEHbLUMTHCS U3-3a Hanuunst MHEPaKpacHoro
13nyyYeHus B OKpyXatoLLe cpeae.

1m (3.3)

6m (19.7) 5m (16.4)

puc. 12 Yron nepeanaum IRT65.00
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3.1.3.2 Yron npuema

30°

20°

10°

puc. 13 Yron npuema IRT65.00
Mpumep (CM. KpacHyo MeTKy):

Paguyc aenctens npueMHuka = 6 M, yron oTHOCUTENbHO NpuemHmka = 30°; MOLLHOCTb CUrHana cucTeMbl U3MepeHus
MHCTpyMeHTOoB nog yrnom 30° = npum. 97%
— Pagwnyc gencreusa nepegaryvka wyna = npum. 5,82 m
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Onucaxue

3.1.4 3anvactu

Ne ans 3akasa

O6o3HavyeHue

U3o6paxeHue

5879

[MaHenb ocHoBaHWA

91.00-D13/24,5

Linnunapuyeckas nsmeputenbHas BCTaBka

ApanTep ans nameputensHoro wrudta M4 - High

91.00-S-M4-HF Force
91.00-S-HF Eaapyu.laeMbm npeaoxpaHnTenbHbIi WTUAT - High
orce
5937 PerynnpoBouyHbiin BUHT ISO 4762 M4x10-A2
0548 HapesHoit T ISO 4026 M2,5x3 O
4316 Barapeiika (3,6 B/%2 AA) M
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3.2 3kcnnyataums

3.2.1 WHCTpyMeHTbl, usMmepuTesibHble U KOHTPOJIbHbIE NPUOOPbI

Ne ona 3akasa O6o03HauyeHue U3o6paxeHue
35.20-CP KannbpoBouyHbI WTUDT \
1780 TopLOBbIV LUECTUIPaHHBIN KoY, pasmep 3 MM /\
0227 TopLOBbIV LWECTUrpaHHbIv KtoY, pasmep 1,3 Mm ’
0885 MOHTaXHbI WTUGT /

Eit3
3079 M3meputenbHbIii npubop ¢ YyBCTBUTENbHLIM pblYarom

e

3.2.2 3ameHa namepuTenbHOMN BCTaBKMU

1. OcnabbTe HapesHble WTUdTHI D, E 1 F (cM. puc. 14) n nssnekute n3aMmepuTenbHyo BCTaBKy C paspyLliaeMbiM

npefoXpaHUTeNbHbIM LWTUTOM U3 aganTepa Ansi U3MepuTesibHoro WtudTa.
2. OcnabbTte HapesHble WTUdThLl A, B n C Ha n3ameputensbHol BcTaBke (CM. puc. 14) n nssnekute paspyluaemMbii

npeAoXpaHnTEeNbHbIN WTUPT.
3. CHavana BCTaBbTe pa3pyLlaeMblil NpeAoXpaHUTESbHbIN LTUGT B HOBYIO M3MEPUTENBHYIO BCTaBKy M 3aTAHUTE

HapesHble WTudThl B TakoM nopsgke: A, B, C.
4. BcraBbTe N3MepuUTErbHYIO BCTABKY C pa3pyluaeMblM NpeaoXpaHnTenbHbIM LWTUATOM B agantep Ans

M3MepuUTEnNbHOro WTUdTa 1 3aTAHUTE Hape3Hble WTUdTol B Takom nopsgke: D, E, F.
5. [lpoBepbTe BbipaBHUBaHWE U3MEPUTENBHON NOBEPXHOCTY (CM. rmasy 3.2.5).
6. OrtkanubpyiTe cuctemy M3MepeHns MHCTPYMEHTOB (CM. rmasy 3.2.6).

<— LunuHagpuyeckas
n3mepuTenbHas
c B BCTaBKa
A
HapesHon wtndt
Paspywaemblit ————> M2,5x3 (0548) (6x)
npefoxpaHUTenbHbIN
wTtndT - High Force
D E
\ / M = 0,35 Hwm (0,26 dbyHT-cvna-abyT)
F n
TopLOBbIV LUECTUIPaHHBIN KINHOY,
pa3mep 1,3 mm (0227)

puc. 14 3ameHa n3mepuTenbHON BCTaBK1
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3.2.3 KpenneHue

1. BbIkpyTuTe 4 perynmpoBoYyHbIX BUHTa (puc. 15), 4TOGbI OTCOEANHUTL CUCTEMY U3MEPEHWUS UHCTPYMEHTOB OT
naHenu oCHOBaHWsi.

2. CMOHTMpyITe NaHenb OCHOBAHMS C MOMOLLIbIO MOHTaXHOrO BUHTA (pyC. 15) 1 yCTaHOBOYHOW LUMOHKM Ha cTone
CTaHkKa.

3. CHoOBa CMOHTWpY/iTe CUCTEMY N3MEPEHWUS UHCTPYMEHTOB Ha NaHen OCHOBaHWUSA U BKPYTUTE 4 PerynupoBOYHbIX
BUHTa (punc. 15).

PerynupoBoYHbIN BUHT (4 WT.)
ISO 4762 M4x10-A2
(5937)

MoHTaXHbI BUHT M12,
B 3aBMCMMOCTM OT pa3mepa
YCTaHOBOYHOW LLIMOHKU

MaHenb ocHoBaHuWsA
(5879)

YCTaHOBOYHAs WNOHKA

puc. 15 MOHTaX c naHenb OCHOBaHUs
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3.2.4 3ameHa G6aTapenku

TMIPUMEYAHUNE

OnacHoCTb NoBpexaeHusa npuéopa

e HauncTto 1 Hacyxo BbITpUTE CUCTEMY M3MEPEHNSI MHCTPYMEHTOB nepea OTKpbITuem!
e T[lpogyska cxaTtbim Bo3gyxom SATMPELLEHA!
e Cpaz3y xe 3ameHuTe paspsbkeHHyto baTapeiky!

1. CpaBuvHbTE 3aWMTHBLIN KONNAYoK oTceka Ans 6atapelikv BBepx (puc. 16).

Cucrema namepeHnms MHcTpymeHToB IRT65.00 3aLuLLeHa OT BKITIOYEHUSI C HEMPaBUITbHON NOMNSPHOCTLIO.
MosTtomy npu BcTaBke GaTapeiikm He HyHO obpallaTb BHUMaHWe Ha nontocal

2. WsBnekuTe cTapyto H6aTaperiky n3 otceka u BCTaBbTe HOBYLO (puc. 16).

TMIPUMEYAHNE

OnacHoCTb NoBpexaeHus npuéopa

e [lpu 3aKkpbITUK oTCeka ANna 6aTapeiikv y6eautechb B NpaBUIIbHOM MOMOXEHUN YMNOTHUTENBHOTO KosbLa
Kpyrnoro ceyeHus!

3. CpBuHbTe 3alMTHBIN KONMayok oTceka Anst 6atapenku BHn3 (puc. 16).

<€——— BawuTHbIN KONNa4yok oTceka
ans 6ataperikm

Batapeiika (3,6 B/ AA)
(4316)

YnnoTHUTEnbHbIE KomnbLa
KpYrroro ceveHumsi

puc. 16 3ameHa baTapeniku
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3.2.5 BblpaBHUBaHME U3MEPUTENIBHOW BCTaBKU

[Ins BbIpaBHMBAHWUSA M3MEPUTENbHON BCTABKM YCTAHOBMEHHDBIN B LNWHAENE 3MepUTENbHbIN Npubop ¢
YyBCTBUTESIbHLIM Pbl4aroM NoABOAMTCS K M3MEPUTENbHOW NOBEPXHOCTH CUCTEMbI U3MEPEHNSt UHCTPYMEHTOB
(Bpy4HYI0), MOCMe Yero oHa ckaHupyeTcsi no ocn X 1 no ocn Y. OBHapyxeHHOe Mpu 3TOM OTKITIOHEHUE JOIMKHO
6bITb < 5 MKM (cM. puc. 17). Ecnu oTknoHeHne 6onbLue, HEOGXOANMO OTKOPPEKTUPOBATL MOMOXEHNE
M3MEepUTENbHON BCTaBKW, Kak OMUCAHO HIKeE.

1. ToBopaunBaiTe perynupoBOYHbIi BUHT TOPLIOBLIM LIECTUrPaHHBIM KIMOYOM pa3mepa 3 MM, Y4ToObl onyckaTb Ui
nogHUMaTh CUCTEMY U3MEPEHVSI UHCTPYMEHTOB B COOTBETCTBYIOLLIEN TOYKE U, TakuM 06pa3om, KoppekTrpoBaThb
ee HakIoH (cm. puc. 17).

2. Tpun HeobxoaMMOCTU NoBTOPUTE npoueaypy ¢ opyrumu perynmpoBoYHbIMU BUHTaMWN.
MpoBepbTe NPOYHOCTL NOCaAKM BCeX BUHTOB. [pn HEOBXOANMOCTY crierka 3aTsHUTe ocnabneHHble BUHTHI.

4. [loBTOPUTE M3MEPEHME C MOMOLLbIO M3MEPUTENBHOIO Npubopa ¢ YyBCTBUTENbHBLIM pblidaroM. Ecnv oTknoHeHne
cHoBa 6yaeT HeJonyCcTUMbIM, NOBTOpUTE Warn 1 m 2.

5. OrtkanubpyiTe cuctemy U3mMepeHus MHCTPYMeHTOB (CM. rnmasy 3.2.6).

TopLOBbLIN LLECTUrPaHHbI KN4, pasmep 3 MM
(1780)

// 0,005A

puc. 17 BblpaBHUBaHWe U3MepUTEeNIbHOW BCTaBKMU

169




OkcnnyaTaums IRT65.00

3.2.6 KanubpoBka cucteMbl U3MEPEHUAA UHCTPYMEHTOB

NHPOPMALIUA

B cBsi3u ¢ HeGonbLmm BpeMeHeM 3a4epPXKN MeXy KOHTaKTOM 1 CHUTbIBAHMEM OaHHbIX MO macwTabam
Heobxoanma KaﬂMGpOBKa CUCTEMbl N3MEepPEeHUsA MHCTPYMEHTOB. Mpun KaﬂMGpOBKe onpenensaTca:

e KOMMYTaLMOHHAs XapaKTepucTuka CUCTEMbI U3MEPEHUS MHCTPYMEHTOB MO PasHbIM OCSIM CTaHKa;
e 3hdEKTUBHAA ANUHA CUCTEMbI UBMEPEHUS UHCTPYMEHTOB;
e BpEeMs pearvpoBaH1si CUCTEMbI U3MEPEHUS UHCTPYMEHTOB Ha KOMaHZbl CUCTEMbI YPaBIIEHWs CTaHKa.

Kann6poBka cuctembl M3MepeHus WHCTPYMEHTOB OCYLLECTBIIAETCA NocCpenCTBOM LNKIIOB KanubpoBku, CTpyKTYypa
KOTOPbIX 3aBUCUT OT UCNOMb3YEMOW CUCTEMbI YIpaBeHus.

<— KanunBpoBOYHbIN WTUPT
(35.20-CP)

puc. 18 KanubpoBka cuctembl U3aMepeHns UHCTPYMEHTOB

3.2.7 Ontnyeckasa MHOAUKALMA COCTOAHUA

B cnepytowein Tabnuvue npuBoauTtcst 0630p COCTosIHMIA cBeTOANOA0B (puc. 19) 1 nx 3HaveHus.

CBeToAnoA CBETUTCS CUHUM UBETOM (OK. 5 ¢) | BbinonHseTcs nHnumManvaaumns cucTeMbl M3mMepeHms
CeeToanoa MuraeTt 3efieHbIM LBETOM Cuctema nsmMepeH1s MHCTPYMEHTOB NoJaeT CUrHarbl
CBeToauon MmuraeT 3eneHbiM/KpacHbIM MpenynpexaeHvie o pa3psiake 6atapeviku
CBeToANO4 MUraeT OpaHXeBbIM LIBETOM M3mepuTenbHblii LITUDT OTKNOHEH

CBeToANOA NOCTOAHHO CBETUTCA KPaCHbIM Owmnbka

puc. 19 OnTuyeckasi UHAUKALUUS COCTOSHUA
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4 WndpakpacHbin npuemHuk IRR61.00
4.1 OnucaHue

4.1.1 TexHUYeCKUE XapaKTEPUCTUKU

OnekTponutaHue 12-32 B nocrt. Toka, makc. 100 mA

Macca (c kabenem) ok. 430 r

TemnepaTypHbI Anana3oH OkcnnyaTtauus: 5-55° C
XpaHeHue: 5-70° C

Matepuan HepxaBetowjas ctanb

FepmeTnsaums IP68: DIN EN 60529

CoeauHuTenbHbIv kabenb 5m/16,4'

4.1.2 Pasmepbl

10 (0,937

. Bioar)

80387

@17.5 (0.697)

250 (1.977)

o LIS (0.067)

B4 &m (5186 1 10038y | 43 [1.697) o

puc. 20 Pa3smepbl
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4.1.3 Yron nepepauv u npuema

4.1.3.1 Yron nepegauu

YKa3aHHasi HWKe [anbHOCTb Nepeayn U npueMa MOXeT YMEHbLUMTHCS U3-3a Hanuunst MHEPaKpacHoro
13nyyYeHus B OKpyXatoLLe cpeae.

30°

20°

10°

3m (9.8)

6m (19.7) 5m (16.4)

puc. 21 Yron nepeaayum IRR61.00
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4.1.3.2 Yron npuema

30°

20°

10°

0°

100% 80%

puc. 22 Yron npuema IRR61.00

4.1.4 3anvacTtu

Howmep 3akasa O6Go3HayeHne U3o6paxeHue

5287 MoHTaxHbI BUHT ISO 4762 M5x10 m
_:‘S-

3478 MpyxwuHHOe konbLo ISO 7089 A5-VZ L ]

5909 Mnockoe ynnotHeHue (Viton)
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4.2  JkcnnyaTtauus
4.2.1 MonTtax IRR61.00

MOHTaXHbIN BUHT MpyxwuHHOe KornbLo

ISO 4762 M5x10 (2X) ISO 7089 AS-VZ (2x)
(8287) (3478)

u‘“”

Mnockoe
ynnotHeHue (Viton)
(5909)

0

43 (1.69")

puc. 23 MoHTtax IRR61.00
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4.2.2 MopknrovyeHue

4.2.2.1 JneKkTpuyeckoe nogkroveHue

— KoHmakm 1 6enbitii 1ocmosHHbIG mok, 12-32 B (< 100 MA)
<
IRR61.00 u -
KoHmakm 2 kopuyHesbili 3asemneHue, 0 B
<
<
KoHmakm 3 3eneHbil OTOB K PABOTE (makc. 40 MA)
»
L
KoHmakm 4 xenmolti TOYKA KOMMYTALNN (makc. 40 mA)
»
>
KoHmakm 5 cepbili MPEAYIPEXXOEHWE O PA3PSIIKE BATAPEVIKU (maxkc. 40 MA)
-
»
KoHmakm 6  posoesblii u: 020 wyna (Oeycmopom-«uﬁ)‘
<
KoHmakm 7 cuHuli P Py 08
s S (88ycmopoHHu(i) k)
npo3spayHblll  IKpaH

puc. 24 AneKkTpuyeckoe noaknoyeHne

4.2.2.2 TlMopknro4veHne BbIXOOOB

lNodkroyeHue Onsi 8bixodoe

IRR91.40 TNocmosiHHbIl
mok (6enbili)

. 3enersbiti = FOTOB K PABOTE

. xenmoilti = TOYKA KOMMYTALIMN

. cepaiti = [MPEAYIMPEXOEHWE O PA3PSKE BATAPEVIKU
BHympeHHu

cueHarn — Bxod Yrly

—1
SreKmporHbIi Makc. 40 mA
npedoxpaHumens

Huskuli < 3asemneHue +1,2 B
3asemneHue

(kopuyHeenbil) ——=— Bbicokuti 2 [NocmosiHHbIt mok -2 B

puc. 25 MopknoyeHne BbIXO[OB

4.2.2.3 MopknioyeHue BXo[oB

lookmo4eHue dns exodoe

IRR61.00 )
. PO3086bI = BKITIOYEHUE/BbIKITIOYEHUE U3MEPUMEIIbHO20 Wyrna
. CUHUU = BKINIOYEHUE/BbIKITIOYEHUE CUCMEMb! U3MEPEHUST UHCMPYMEHMoe
BHympeHHuli
cueHarn
Bbixod Yrly
Maxc. 1 mA Huskuii < 3 B - MuH. 3asemneHue 0 B
3asemneHue Bbicokuti 2 10 B - makc. 32 B mocm. moka
(KopuyHesblIl)) ~——

puc. 26 MopgknioyeHue BXxoaos
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4.2.2.4 [Ouarpamma curHanos

MpWHATLIA curHan WamepurensH- . WameputernbH-
B biiA Ly / Vlsm_epms;-lb/ OH: Mpeaynpexae-| He i wyn /
IRR61.00 IRR61.00 Mpouecc cuctema :;IIJIMEL”MTTMEHLH ra%;g Hue o [OTOB K Mpouecc cuctema
BbIKN BKN BKIIOYEHUS u3mepeHus as apctaaka P + paspsiake patore OTKMIOYeHNs n3mepeHus
Mncr;g’znﬁnma OTKIMOHEeHa OTKMOHUNCSA Oatapeiki Mnchpg:\nKeHﬁoa
Touka KOMMyTaLMM BbICOKWW | BEICOKWUI | BLICOKWM | HU3KWUIA HW3KU | BLICOKUW | BLICOKUW | BEICOKWM | BEICOKUIA
"loToB k pabote - HN3KU HW3KUA | BLICOKUM | BLICOKUM | HU3KUA | BLICOKWUM | HU3KUM | BLICOKUW | HN3KWUIA
MpeaynpexaeHue o BbICOKWW | BBICOKNW | BLICOKWI | BLICOKWM | BLICOKUM | HUBKWMA | BLICOKWW | BLICOKMI | BLICOKMI
paspsake 6atapeiku
KoHTakT 6 7 2
WameputenbHbin BbICOKMA <—c>
wyn BKN
uwnn
KonTakTt 7 HU3KUM
CucTema 3mepeHuns
nHcTpymenToB BKIT
o o < | murarowmin
- Murarowumn - - mMuralowmm - Murarowumn o
cuHuii (5 ¢) 3eneHbI 3eneHblit 3eneHblit 3aNeHLI 3eneHblit 3eneHbI s?ﬁg::ﬁ
KpacHbIN 3eneHbl | OpaHXEBbIN |  KpacHbI 3eneHbIn KpacHbIN KpacHbIN KpacHbIin
KpacHbIin
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4.2.3 AKTMBaums/geakTUBaLUUA CUCTEMbI U3MEPEHUA UHCTPYMEHTOB /
M3MepuTenbLHOro wyna

NHOOPMALINA

COOTBeTCTBy}OLLI,aFI Nn3MepuTernbHaa cMctemMa aktTuBmpyeTcad npyv nomMmoLlm VIHCbpaKpaCHbIX CUrHanos.

1. BkmoyeHne I/I3MepI/ITeJ'IbHOVI CUCTEMDI:

1.1  YcTaHOBWUTb W3MEPUTENbHbIN LN B WNUHAENb / YCTAHOBUTb CUCTEMY U3MEPEHUSI UHCTPYMEHTOB B
HY)KHOE MOMoXeHUe.

1.2 Cucrema ynpaBneHus CTaHka OTrpaBnsieT NPUEMHUKY CUrHan BKITHOYEHWS .
1.3 TlpueMHuK BKNOYAET N3MEPUTESNbHYIO CUCTEMY NPU NOMOLLM MHAPAKPACHOro curHana.
1.4  W3meputenbHasa cuctema oTnpasnsieT npuemHuky curdan «FOTOB K PABOTE».
1.5 [puemHuk nepenaeT anekTpuyeckuii curHan «FOTOB K PABOTE» cucTeme ynpaBneHus.
1.6 W3meputenbHasa cuctema rotoa K U3MepeHuaMm.
2. BblknoyeHve namepuTenbLHON CUCTEMBI:
2.1 CwcTema ynpaBrieHusi CTaHKka OTNpaBnsieT NPUEMHUKY CUTHAM BbIKIOYEHNS.
2.2 TIpMeMHuK BbIKMIOYaET U3MEPUTENBHYIO CUCTEMY MPY NOMOLLM MHAPaKpacHOro curHana.
2.3 MNpuemHuk Bo3BpaluaeT anektpudeckuin curHan «FOTOB K PABOTE» cucteme ynpasneHus.
2.4 Y6paTb M3MepuTenbHbIN LLyN B HAKOMUTENb / CHATb CUCTEMY U3MEPEHUSt UHCTPYMEHTOB.

MHdbpakpacHbIn N3MepUTENbHBIN Ly
IRP60.00

WHdpakpacHas cuctema
M3MepeHNst UHCTPYMEHTOB
IRT65.00

MHdbpakpacHbI NpuemMHmK
IRR61.00

| >
[ —— |

puc. 27 AKTMBaUUA M3MepUTEeNbLHON CUCTEMBI
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B cneaytowen Tabnuue NpYBOAATCS XapaKTepUCTUKMU CUrHana npu akTuBaumum U3MepuTenbHoro wyna / cuctembl
N3MepeHnNsa NHCTPYMEHTOB:

CurHan oT cucTeMbl
ynpaBneHus

BKI/BbIKN
Ha KOHTaKT 6

CurHan oT cucTeMbl
ynpaBneHus
Cuctema n3mepeHust
MHCTPYMEHTOB
BKI/BbIKN

Ha KOHTaKT 7

Cvictema nsmepeHwst
VHCTPYMEHTOB

MN3mepuTenbHbIN Lyn

MamepuTenbHbIn Lwyn

BpeMﬂ OXnaaHua Npu NnepekniyYeHnmn
<410 ms 225
- - »
SIVDC - s 1eos
4>
oV
Lo I
OFF
L IR i o T s
4
oV !
OFF —!
-
<410 ms

4.2.4 OnTuyeckas nHauMKaums

WHpukaTop

Mpumep HANKaLMK

3HaueHue

CBeToanoaHhIit
VHAMKaTOp
M3MepUTENBHOTO
yna

MUraloLLNIA 3eMneHbIi

MpvemHuk otnpaenseT curHan BKI ans nameputensHoro wyna (puc. 27)
CurHanb! 0T U3MEpUTENbHOTO Lilyna OTCYTCTBYIOT

3eneHbli

Cratyc: «FTOTOB K PABOTE»
MpuUHUMALOTCS CUTHaNbI OT M3MEPUTENbBHOTO Liyna

MUraloLLni KpacHbIn

C6oi, BbiBOA, - CM. rnasy 4.2.5

MUraioLLmMit KpacHo-
3eneHbilit

MpuemHuk otnpaensieT curian BbIKI ana nsmepurensHoro wyna (puc. 27)

CseToAnOaHbIA
MHOMKATOP CUCTEMBI
n3mMepeHus
MHCTPYMEHTOB

MUraroLuii 3eneHbIn

MpvemHuk otnpasnseT curHan BKIT ana cuctembl namepenns
WHCTPYMEHTOB (puc. 27)
CwurHarbl OT CUCTEMbI U3MEPEHUS MHCTPYMEHTOB OTCYTCTBYIOT

3eneHbli

Cratyc: «FTOTOB K PABOTE»
MpUHUMALOTCS CUTHarbI OT CUCTEMbI 3MEPEHNSt UHCTPYMEHTOB

MUraloLLni KpacHbI

C6oi, BbiBOA, - CM. rnasy 4.2.5

MUraioLLmMit KpacHo-
3eneHbilit

MpuemHuk otnpaensieT curHan BbIKIT ans cuctemel nsmepexus
WHCTPYMEHTOB (puc. 27)

CeeToAnoaHbIA
WHOUKATOP COCTOAHUA

3eneHbilit

Cratyc: «FOTOB K PABOTE»

MpUHAMAIOTCS CUTHAMbI OT U3MEPUTESBHOTO LLyna / CUCTEMbI U3MEPEHHS
MHCTPYMEHTOB

opaHxeBbIn

Cratyc: «TOYKA KOMMYTALNN»

OTKIIOHEHWE N3MEPUTENBHOTO LLyna / CUCTEMbI U3MEpEHNS
MHCTPYMEHTOB

KpacHbI

HeakTtBHOE cocTosiHME N3MepUTENbHOro Wwyna / cuctembl n3mepeHusa
MHCTPYMEHTOB

CBeToanoaHhIit
VHAVKATOP COCTOSIHUS
GaTtapeitku

KpacHbI

Crartyc: «MPEAYNPEXOEHVE O PA3PSAAKE BATAPEMKW»

MN3mepuTenbHbIi LWyn / cuctema N3mMepeHnst UHCTPYMEHTOB
npeaynpexaaet o pa3psake 6atapeiiku
BameHuTb HaTapeiiky n3mMepuTensHoOM cuctTembi!
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4.2.5 [Mopma4ya curHanoB OWNOOK C NOMOLLbIO CBEeTOAUNO40B

MocnepoBaTenbHOCTL CUTHANoOB

OnucaHue owmnbGKN cBeTOoAMOAOB

KopoTkoe 3amblkaHue / TOk neperpy3ku Ha koHTakTe 3, 4 unu 5
[NpoBepuTb NogkntYeHne koHTakTa 3, 4 unm 5

OwwnbKa Npu NEPBOM KOHTAKTE C U3MEPUTESbHBLIM LLYTIOM
MosTopUTL M3MepeHue

OwwwbKa Npu NEPBOM KOHTaKTe C CUCTEMOW M3MEPEHNS
MHCTPYMEHTOB

MosTopUTL M3MepeHue

O = He CBEeTUTCA ’ = OpaHxXeBbli ﬂ]) = KpacHbI, Muraet

SOeOeD
Q00508
08000
@009
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MANUFACTURING INTELLIGENCE

Hexagon Manufacturing Intelligence helps industrial 1 )
manufacturers develop the disruptive technologies Ly =
of today and the life-changing products of tomorrow.

As a leading metrology and manufacturing solution
specialist, our expertise in sensing, thinking and acting

- the collection, analysis and active use of measurement
data - gives our customers the confidence to increase
production speed and accelerate productivity while
enhancing product quality.

PORTABLE MEASURING ARMS

LASER TRACKERS & STATIONS

e P o -

Through a network of local service centres, production

facilities and commercial operations across

five continents, we are shaping smart change in

manufacturing to build a world where guality drives E% verolo
b A

e
@

productivity. For more information, visit HexagonMI.com.

Hexagon Manufacturing Intelligence is part of Hexagon
(Nasdaq Stockholm: HEXA B; hexagon.com), a leading
global provider of information technologies that drive
quality and productivity across geospatial and industrial
enterprise applications. :T

mé&h Inprocess Messtechnik GmbH
Am Langholz 11

88289 Waldburg

Germany

Tel. +49 (0)7529 97330
Fax +49(0)75299733 7
sales.mh@hexagon.com
www.mh-inprocess.com

mé&h - Part of Hexagon Manufacturing Intelligence
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