course de 100 mm escamotable pneumatiquement
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40

Broche supérieure E

Table motorisée
Régle LS406

Table Motorisée

Guidage secondaire en Z

Capteur MT12

Moteur
Systéme vis écrou
Ressort d'axe X

Ressorts d'axes Z' et

Masse principale

Moto réducteur
Systéme vis écrou

Table motorisée
et
regle LS406

Moteur
Systéme vis écrou
Ressort d'axe X

Ressort d'axe X

Moto réducteur et
systeme vis écrou

FS1 | Contréler une piéce FT11 " FT111 - Broche supérieure et broche inférieure
. Prendre la piece Mettre en position . .
en ligne Prise entre pointes
FT112
Maintenir en position
FT12 |Entrainer la piéce en Moteur pas a pas, réducteur
rotation Engrenage de rapport 1/1 45
Toc d'entrainement
FT13 Contréler une FT131 Positionner FT1311
— I'ensemble de Pré-positionner
surface
palpage en Z
FT1312
Positionner
FT132 FT1321
= Palper la face Avancer le palpeur
FT1322| palper a effort axial
bilatéral constant
FT1323
Reculer le palpeur
FT14 contraler un cylindre FT141 Positionner Fr1411 .
I'ensemble de Positionner
ou une came
palpage en Z
FT142 FT1421
Palper radialement Avancer le palpeur
FT1422 [ pajper 3 effort radial
unilatéral constant
FT1423
Reculer le palpeur
FT15 FT151

Garantir la mesure

Mesurer en X

Document 6

FT152

Mesurer en Z

FT153

Mesurer I'orientation
de I'axe C

Barreau céramique
Capteur MT 12
Regle LS120

Capteur MT 12
regle LS406

Codeur 4096 ppt
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: Diagramme fonctionnel partiel de la machine
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