Piéce 58 / Programme progarmme

19/07/2019 10:42:06

Wy w e WL W R AR N R R RN DD R e e e e
aﬂﬂ%%gﬂgmﬂwSﬂg@gﬁgﬁtatrﬁggmﬂmm.l:-wmn—nou:ooqmm-hwwn—-tou:mqmm.hwml-—ﬂo

Wee -~ bW

Programme: progarmme

3 ## programme 1 chape fite 2AVL

S Charger systéme d'étalonnage: 3001

%@ 47 Mesure (Plan): PLN_1

#)  ##installer la piece

Réglages machine

23 Mesure (Cercle): CIR_1

ma ) Mesure {Cercle): CIR_2

f # Connexion {Droite); LIN_1

#h# 1 Activer direction principale (SCPL): PLN_1
&+ Lo, Activer direction secondaire (SCPL): LIN_1
ia* o, Activer point origine {SCPL): CIR_1

_ i+t Mémoriser systéme de coordonnées (SCPL): SCPL2

B ## dégager palpeur
CNC ON
ey Charger systéme de coordonnées (SCPL): SCPL2
Paint de dégagement
g Charger systéme d'étalonnage: 3001
;@ Réglages machine
é?y%f:@’ Mesure {Pian): PLN_2
é Point de dégagement

“»  Point de dégagement
3 Réglages de mesure
@? ‘9 Mesure (Cylindre): CYL 1
@ Point de dégagement
=& Point de dégagement
%‘% 8 Mesure (Cylindre): CYL_2
“w  Point de dégagement
4%  Point de dégagement
5 Réglages de mesure
4%=  Réglages machine
42 =7 Mesure {Plan); PLN_3
’;?yé A5 Mesure (Plan): PLN_4
¢ Point de dégagement
Charger systéme d'étalonnage; 3004
Paint de dégagement
Point de dégagement
Réglages de mesure
‘: i Réglages machine

(3 Mesure (Cercle): CIR_3

“w%  Ppint de dégagement
Point de dégagement
Point de dégagement
Charger systéme d'étalonnage: 3002
Point de dégagement
' Point de dégagement
@@ ‘88 Mesure (Cylindre): CYL_3
W Point de dégagement
“wd  Point de dégagement

Point de dégagement

Charger systéme d'étalonnage: 3001
- Diamétre: 1
Diamétre: 2
Diamétre: 3
Diamétre: 4
Distance point - plan: 5
?@ Construction n-point (Cylindre): CYL_4
Diamétre: 6
Cylindricité: 7
Construction n-point (Cylindre): CYL_ 5
i Diamétre: 8
,f&f i Distance point - droite: 9
‘#; # Intersection,(Point): PT_1
‘% % Intersection,(Point): PT_2
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# +” Connexion (Droite): LIN_2

<J3 # Symétrie (Point): PT 3

& I7_ Activer direction principale {SCPY: PLN_2
4 L2 Activer direction secondaire (SCP): LIN_2
& i Activer point origine (SCF): PT 3

4o @ Symétrie (Plan): PLN_5

,& }%* Tolérance de localisation d [x] MMC(1): 10
A Tolérance de localisation d Ix] MMC(2): 11
ﬁiw Distance point - point [X]: 12

«s}’ Tolérance de localisation d [x]:13

| Tolérance de perpendicularité MMC(6): 14
4% Tolérance de localisation d [y 2] : 15

Fin
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ENSAM BORDEAUX
piéce : 58 chape_fite 2A_V1
BdD : le-roux : Quartis.QrtMeasDb

programme : 1 - 18/07/2019

piéce contrdlée : N°10

Diameétre

1
@ 6.0000 0.1000 -0.1000 6.0587 0.0587 57%
#2 '2  Diamétre . ‘ ‘
@ 6.0000 0.1000 -0.1000 6.0403 0.0403 40%
=% 3 Diamétre '
@ ' B.0000 0.0120 0.0000 60156 85,0096 15%%
%5 4  Diamétre
@ 6.0000 0.0120 0.0000 6.0055 -0.0005 -8%
oy 5 - Distance point- plan
. d 30.0000 0.1000 040007 300327 0.0327 33%
w4 B  Diamétre _
%] 6.0000 g.0t20 |, 00000 6.0116 0.0056 93%
&F 7 Cylindricité '
0.0000 . 0.1000 0.0041 0.0041 4%
4% 8 Diamatre A ‘
(5] 6.0000 _0.0120 ¢.0000 59882 -0.0178 -296%
“s @ Distance point - droite o
d 0.0000 0.1000 -0.1000 £.0048 0.0048 5%
2% 10 Tolérance de localisation d [x] MMC(1) ' ¢.0000
0.0000 : t=0.2567 tn=0.0000 0.0466 0.0466 18%
X 32.0000 - ‘ 319767
5 11 Tolérance de localisation d [x} MMC(2) ' 0.0000
0.0000 t=0.2403 in=0.0000 0.0466 0.0466 19%
X -32.0000 -31.9767 -
=+ 12 Distance point- poiht x] N
64.0000 0.1000 ~0.1000 63.9534 -0.0466 47% -
4= 13 Tolérance de localisation d [x] 00000
_ 0.0000 0.2000 : 0.0105 0.01065 5%
X 0.0000 0.0053
0.0000 -
0.0000 _ —
i 14 Tolérance de perpendicularité MMC(6) _ 37.0000
0.0000 ‘ =(.1004 mn=0.1000 0.0311 0.0311 3% -
15 Tolérance de localisation d [y z] 37.3000
¢.0000 0.0800 0.0883 0.0883 110%
X £.0000 -
¥ 5.1000 50858

z 17.8000 17.7887
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