Le Pré-Alignement

. Nettoyer les environs et sous les pattes de
I’équipement mobile.
. Vérifier I'état de la fondation et de la base de
I'équipement.
Solide et rigide
Aucune fissure ou effritement
Ancrages en bon état
. Vérifier I'état des arbres.
Concentricité
Rectitude
Torsion
. Vérifier I'état des roulements.
Jeu radial
. Vérifier I'état de I'accouplement.
Concentricité
Ajustement des clavettes
Ajustement des manchons
Voilement
Espacement axial
. Vérifier le pied boiteux.
Parallele
Angulaire
. S’assurer que la quantité de cales n’est pas plus de 4
sur chacune des pattes.

. Vérifier le serrage des boulons.

Installation pour I'alignement

Ouvrir I'ordinateur et les tétes sans fils.

Vérifier que les surfaces du
détecteur et de la sortie du
laser soient propres.
Nettoyer avec un linge ou
tige de coton humide.




Menu et options
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Allgnement d’arbre horizontal
Allgnement d’arbre vertical
Vérification du pied boiteux (Softcheck™)
Valeur cible - Compensation

Valeurs directes
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Changement de date et heure
Réglage d’économie d’énergie
Auto-démarrage

Arrét automatique

Changement d’unité de mesure
Parametres réseau

Parametres sans fils



Alighement d’arbre horizontal

5. Entrer les dimensions demandées en appuyant

1. Vérification du pied boiteux @ sur
2. Entré dans le programme
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Vérifier :

7 | La précision et l'unité de mesure

=17 | Tolérance d’alignement

W Moc_je d(_—:‘ prise de mesure adéquat pour
la situation

4. Sortir des paramétres




Résultats et corrections

9. Sauvegarder les résultats avant BN
correction si nécessaire. —

10. Appuyer sur . pour faire des corrections.
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| Parallélisme

=== e,
. |

| Angularite _
| Parallélisme Horizontal |

11. Entrer les dimensions demandées.
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12. Placer les tétes a 12h pour
corriger verticalement.
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14. Placer les tétes a 3h pour corriger I'horizontale.

15. Faire les corrections horizontales demandées a
'aide des fleches et des lectures directes.

16. Apreés les corrections appuyer sur . pour
reprendre les lectures

17. Refaire les étapes 6, 7 et 8, sauvegarder Si
les résultats sont satisfaisants.



Feet Lock — Verrouillage des pieds

Utiliser ce programme lorsque vous n’avez plus de
jeu dans les boulons ou de cales pour corriger

I'équipement.
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1. Appuyer sur pour activer le programme.

2. Appuyer sur pour entrer les dimensions
manquante.

3. Appuyer sur 2 des pour indiquer les pattes
gu’on ne veut pas corriger.

4. Faire les corrections demandées aux pattes
indiguées.
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5. Appuyer sur 4 pour retourner au programme
d’alignement.

6. Appuyer sur pour reprendre les lectures



Soft Check — Pied boiteux

1. Appuyer sur @ pour démarrer le programme.
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Menu principal Options d’alignement

2. Appuyer sur pour entrer les dimensions.

3. Appuyer sur un des = J correspondants aux
pattes pour démarrer la prise de lecture.

4. (1) Desserrer completement le boulon

correspondant et (2) resserrer le. Appuyer sur
pour terminer cette patte.

6. Utiliser la formule suivant pour calculer I'épaisseur
de cales pour corriger le pied boiteux.

(A+D)- (B+C) 80%
2

Mettre les cales sous les
pattes avec les plus gros
déplacements.




Valeur cible

1. Appuyer sur @ pour démarrer le programme.

Menu principal Options d’alignement

2. Appuyer sur =% ou ' pour entrer vos valeurs
cibles.
a. = Valeurs connues aux pattes
b. @ Valeurs connues a I'accouplement

3. Valeurs cibles aux pattes.

3.1. Appuyer sur les pour entrer les valeurs
cibles aux pattes et les dimensions.
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3.2. Appuyer sur pour enregistrer ces valeurs

cibles, si nécessaire.

3.3. Appuyer sur pour aller a I'alignement.
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4. :ﬂﬁ Valeurs cibles a I'accouplement.

4.1. Appuyer sur les 7| pour entrer les valeurs
cibles aux pattes et les dimensions.

4.2. Appuyer sur pour enregistrer ces valeurs
cibles, si nécessaire.

4.3. Appuyer sur pour aller a I'alignement.

Exemple :

Le manufacturier d’'une pompe a vapeur nous spécifie
une dilatation thermique de 0.006". Le moteur pour sa
part a un déplacement négligeable.

Les valeurs cibles peuvent étre entrées de deux
manieres :

Appligué au moteur

Le moteur doit étre
désaligné de 0.006" plus
haut pour étre correct
lorsqu’il est a sa condition
d’opération.

Appligué a la pompe

La pompe doit étre 0.006"
plus base pour étre correct
lorsqu’il est a sa condition
d’opération.

Cette icone indique
gu’une compensation
est appliquée a cet

alignement.




