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6.2 Pohyblivy senzor nastroje

Pohyblivy senzor nastroje slouzi ke zméfeni referencniho bodu v ose Z (vzdalenosti Spicky nastroje
a povrchu materialu). Poklada se na obrobek pod néstroj pri méreni.

Pfimo k interpolacni jednotce je mozZné pfipojit pouze 1 senzor nebo sondu. K pfipojeni vice senzorti
nebo senzoru a sondy je potreba expanzni panel GVEG5.

Senzor je vybaven zelenou a Cervenou indikacni LED, tlacitkem pro ovladani méfeni a méficim
hribkem nastroje.

Méfici hribek nastroje

LED indikace stavu meériciho hiibku
Aktivaéni tladitko

LED indikace aktivaéniho tlacitka

\ 6.2.1 Pripojeni k systému

K pripojeni senzoru k systému je ur€en konektor Senzl nebo Senz2 na expanznim panelu GVEG65,
konektor CN2 na interpolacni jednotce nebo konektor Senzor na ovladaci elektronice stroje.

Senzor (pohyblivy nebo pevny) nebo sondu je mozné pripojit k jednotkdim GVE64, GVE66, GVE74,
GVE114 a GVE124. Pii pripojeni pohyblivého a pevného senzoru nebo pevného senzoru a sondy je
potieba expanzni panel GVEG5.
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\ 6.2.2 Nastaveni systému

V menu Stroj/Nastaveni v Casti Vstupy na zaloZce Hlavni je potfeba nastavit polaritu a povoleni
preruSeni.

Pro vstup 14: Jméno=TL.SENS, Polarita=0, Povoleno=1
Pro vstup 15: Jméno=SENSOR, Polarita=1, Povoleno=0

Mastaveni (stroje G 5)
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Zobrazeni l Pomacné 1| Pomocna 2 |

Komunikace Stav

[
Ovladani
MPG
Yystupy
Mechanika
Osa A
Nezav.osa Z
Pfesnost
Sensory
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v Po preuseni zvedat vieteno

1 Wedélenost pfiblieni z pferugeni [mm]

Jméno Polarita |Povoleno
o 1

Jaka JMEMD valte shadno poznatelhou zkratku,
K.adi wetup miiZe bit poudit jako prerudovaci pfi
OBRABENI.

Jestl je aktivni v log.0. nebo log. 7. se urdl ve
slaupei POLARITA,

" stupy, které nechcete poudit jako prerufovaci
miiZete zablokovat ve sloupci POVOLEMND
zapizem U do patfiéného Fadku.

e gloupc STAY |2 neustale aktualizowvan
soutashy stav viech wstuply

Pozr: Wiechny vatupy nemusi bt fuzicky
piitamiy,

napi. GVES4 ma jen 0.1.2. GVEEE
0123671415

Mstupy 0.1.2 jsou pouity jako referencni spinace
widy, jzou poudity pii hledani podatku stroje.

Funkce nalezeni podatku soufadného aystému
[reference] ignoruje Povoleni, & pougivé je widy.

Palarita rusi biit spravné, tu respekiuje.
Ffi obrabéni mohou slouzit jako kontrola, Ze stroj
rejede pod nulu”. [Ztrdta kraku pfi velri te2kém

fezu.] Podobné lze poudit wstupy 4,56,

Watupy 14 a 15 jzou pougity pri méreni nagtroje
zensorem. Pokud ho pougivate, respekiujte:

Pozn. |p02némka k nastaveni

Zamek ‘ UlaZit | Madist | X Cancel

DalSi nastaveni je potfeba provést v menu Stroj/Nastaveni v Casti Senzory.

Zpiisob pouziti senzorii

Je pfipojen pouze pohyblivy senzor = 1 senzor (pohyblivy senzor pouZit i jako pevny).
Je uZ pripojen pevny senzor = 2 senzory (pohyblivy + pevny = pro ATC).

Mastaveni (stroje Gravos,

Rizne

Zobrazeni
Komunikace
Ystupy
Owvladani
MPG
Wystupy
Mechanika
Osa A
Nezav.osa Z
Pfesnost

Sonda
Digital IO

Anala~ 1IN

Zpiizob pouditi sensorni
Z =]

* 1 sensor [pohyblivy sensor pougity | jako pevng)
1 sensor pevni

™ 2 senzary [porrOnTR
[~ Pevni senzor je v zazobniku nastrojd
Pobyblivi senzaor

Start méfeni [MCS]  Pougit
= |0 v

YO0 d

Pevhil zensor
Start méfeni [MCS]  Pougit
= |0 v

|0 d

Pohyblivi zensor slouzi k zaméreni povichu -
rnaterialu.
Pevnil senzor se pougivé pfi wiméné nastrojl.

Jzou v 2azadé 2 zplizoby prace se sensom.

1)kazdim nove nazazenpm nastrojem zmerite
povrch matenalu pohyblivim senzorem,

2lprvnim nazazenim néstrojem zméfite povrch
materialy pohybliviim sengorem, a pak, jedte =
Zmefite
nastra) pevnim sensorem. PR kaidém nowd
naszazensem nastroj provedete jiZ jen méreni
pEvRim
sensorem, a program 2 bechto méfeni korguje
hladinu
el
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Start méreni a PouZit — nastavuje polohu pro méfeni pohyblivym senzorem. Tato poloha bude
pouZita v okné globalniho ref. bodu ve sloupci méfeni. Zaskrtavatkem PouZit je moZné nastavit, které
osy budou pouzity. Pokud PouZit u osy zaskrtnuto nebude, bude pouZita aktualni poloha osy.

Mechanika
Osa A
Nezav.osa Z
Pfesnost

Digital IO
Yyména
Automatika
PLC
Pravitka
Ostatni

Pobyblivg zensor
Start méreni [MCS]  Pougit
¥ |208 v

Y21 v
Z |0 v

Rychlost najeti [mm/s]
10

Pewnj sensor
Start mereni [MCS)  Pouzit

113,37 d

403,84 v
2 |0 v
A0 I
Tloutka [rmm]

3582

Rychlost najeti [mm/s]
20

1kazdym nové nazazenym nastrojem zméfite
povrch materidlu pohybliviirm zensarem.

Zprenim nasazenym nastrojemn zméfite povrch

materdlu pohyblivim senzorem, a pak jedtd  |=
zmefite

nastio] pevnim sensorem, PR kaidém nove

nasazeném nastioji provedete ji2 jen méfeni
pevhin

sensorem, a program z techto méfeni koniguje
hladinu

Z tak, jako by 22 jednalo o stejné dlouké
nastroje.

Tohoto zpisobu e da = vihodou pougit pfi

obabéni, kdy po pouditi prenibo nastroje |2
pivodni

povrch obroben, a nen jiZ kde méfit.

Pakud pougijets misto pfipevnéného zensoru

pohyblivg, tak ho davejte v2dp na stejné misto

[hlavné widkove)

Tloust’ka [mm] — hodnotu je moZné naleznout napsanou na spodni casti senzoru. Také 1ze hodnotu
upravit v pripadé Ze zmeéreny nastroj pri hloubce obrabéni jezdi nad materidlem nebo uz v materialu.

Sonda
Digital IO
Analog. IO
Yyména
Automatika
PLC
Pravitka
Ostatni

T UL SET RS

Start méreni [MCS)  Pougit

® |0 v

A

Z |10

< =

Tlougtka [mim]
1816

v Pougivat tlaéitka

[~ Ddiizdét Ma Polahu

CEYTIY SeriEg
Start meéreni [MCS)  Pougit
= |0 v

Y |0 v
Z |0 v
afe T
Tlougtka [mim]

1]

Rychlost najeti [mm/z]
10

v Pougivat tlaéitka

-

Zmerite

nastro] pevnpm zenzorem. P kagdém nove

nazazeném nastroji provedete i2 jen méfeni
pEvhn

sengorem, a program z bechbo méfeni koriguje
hladinu

Z tak, jaka by ze jednalo o stejné dlouhé
nastroje.

Tohoto zplizobu ze da = vihodou pouZit pfi

obabéni, kdy po pouditi preniho néstroje je
pivodni

porerch obroben, a neni jiZ kde méfit.

Pakud poudijete misto pfipevnénéha sensoru

pohwblivi, tak ho davejte widy na stejné misto

[Hlavne vpskove).

Ma polohu Start méreni ze jede mohlopozuvem,
a teprve od tohoto mista zading vlastni méfeni.

Tlouitka predstavuie hodnotu, kkerou pricte
program

Rychlost najeti [mm/s] — je rychlost kterou nastroj najiZdi na méfici hfibek senzoru. Hodnota
10 mm/s vyhovi ve vétSiné pripadi.

Pri vysSi rychlosti a mensi akceleraci by mohlo dojit k poSkozeni senzoru a nastroje.

Digital 1O
Analog. IO
Yyména
Automatika
PLC
Pravitka
Ostatni

Yo v
Z |10 v
A0 B

TlouEtka [rim]

Rychlost najeti [mm/z]
10

ouZivat taditkg

[~ Ddiizdét Ma Polahu

v oa v
Z |0 v
A |0 B
Tloustka [mm]

1]

Rychlost najeti [mm/z]

10

v Pougivat tlaéitka

-

FEETIEUIEIL O PIDUIGN & WU e e sungue
hladinu

Z tak, jako by e jednalo o stejné dliouhé
hastraje.

Tohoto zpizobu ze da z vihodou pouzit phi

ababéni, kdy po pouditl preniho néstroje je
plrvodni

porerch obroben, a neni jiZ kde méfit.

Pakud poudijete misto pfipevnénéha sensoru

pohwblivi, tak ho davejte widy na stejné misto

[Hlavne vpskove).

Ma polohu Start méreni ze jede mohlopozuvem,
a teprve od tohoto mista zading vlastni méfeni.

Tlouitka predstavuie hadnatu, kierau piiéte
program

-

Pozn. |poznamka k nastaveni

Zamek, ‘ Ulozit ‘ Matist ‘ X Cancel
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Pouzivat tlacitko — zaSkrtneme pokud je senzor vybaven aktivacnim tlac¢itkem pro spuSténi méfeni.
Potom systém po spusténi méreni Ceka na stisk aktivacniho tlacitka.

Pokud zaSkrtnuto neni, stroj jede k senzoru na zméfeni nastroje hned po pouZiti tlacitka Méreni
v okné zmény globalniho ref. bodu.

o lﬂi v . lﬂi v N&saZENEM NASIO) PIOWedete 12 [2n meren)
Sonda pesnim echto mafent koriui
- zehsoren, a progran z kéchta méfeni konguje
Digital 1/0 Yo v ¥ |0 Mo g2 pred o
Analog. I}O Z |10 v Z o v Z tak, jako by ge jednalo o stejné dlouké
Yyména néstroje.
Automatika A0 B A |0 B Tohoto zplzobu se da s wphodow poudit pri

PLC iz o . p
. P 4 obabéni, kdw po pouditl preniho nastroje je

Pravitka Tlouitka [mm] Tlougtka [rm] pirvedri P p =1

Ostatni 18.16 0 povich abroben, a nenl ji# kde méfit.

- - Pokud pougijete misto pfipevnéného sensoru

Rychlost najeti [mm/s] Rychlost najeti [mm/s] pohyblivi, tak ho davejte vidy na stejné misto

10 10 [hlavné wpikové].

[w Pousivat Haditka v Pougivat Hatitko Ma polohu Start méfeni s2 jede mchloposuwven,
a teprve od tohota mista 2aéing viastni méfeni.
s -

Tlougtka predstasuje hodnotu, kberou pricte
program

-

,/DK|

Pozn. |poznamka k nastaveni Zamek, ‘ Ulozit | Madist | x Cancel

Odjizdét Na polohu — pokud bude zaskrtnuto, stroj po stisku tl. Méreni v okné zmény globalni ref.
bodu odjede nejprve na polohu méfeni.

T1. Méreni je dostupné pouze pokud stroj na poloze méfeni uz je (nejprve je potfeba na polohu odjet
tlacitkem Na polohu nebo zménit polohu méfeni na aktualni polohu stroje).

- - FENFAMEM. a program £ [(eCnio Meren Longuje
Digital I/0 ¥ 211 v v [403.84 Y| i
Yyména Z |-011 I~ Z In [ £ tak, jako by ze jednalo o stejné diouhe

Automatika néstroje. _
PLC A |0 [ A |0 [ Tohoto zplizobu se da & vphodou pousit pfi
i}

Fravitka obabéni, kdy po pougiti preniho nastioje je

Ostatni Tlou#ka [mm] TlouEka [mm] pireodni
|1 B.68 |35«83 povich obroben, a neni i kde mafit,
o . Fokud pougijete misto piipevnéného sensor
Fiychlost najetf [mm./s] Rychiost najetf [mm/s] pohwblivi, tak ho davejte wEdy na stejné mizto
1o |20 [hlavnd viskova]
o il [~ Poufivat Hacitka Ma polobu Start méfeni se jede mchloposuven,
a teprve od tohoto mista zaging vlaztni méfeni.
[~ Odjizdét Ma Polobu [w bAEriE automaticky
Tlouzka predstavuje hodnotu, kterou pricte
progran
Pazn. |stru:ui A00x250=100 Zamek. | ot | M izt | X Cancel o OK
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