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Anotace

Bakal §Ssk§ prs8ce je zampbluegns iimBSemBi vnast

souSadnindi®ms tPr o p ? . sé 8>Bntu popisu s ou Sa drcihc ov
mnN Sdhetoj]T, jejich,ropfebBl@dymnpgah sn2mac2ch s

standardn 2 mliementy vs of t war u Cajsoup ®» @ ery Btiage na
jednotlivich elementech a | ejdiroul®vjd
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CMM, s oiucSoaud®®i csfrepémac?2 syst®my, st

kruhovitost

Annotation

This bachelor thesis is focused on influence of strategies on coordinate
measuring machine. Subject of the first part is description of coordinate
measuring machine, overview of probe sensors and elements used in sofware
Calypso. The next part describes effect of strategies on results of measurment.

In second half of the thesis is described measurement of choosen part.
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1.Bvod

Tato pr&ce se zablTvg ipoopd eammtikost pStesgio?
vyug2v&nyouSadnicovich mnRSic2ch stroj2ch.
kl 2] ov® nejen pro spr8vnou ¢ ak®Ilonovsitr omm$
podnik. Kvalita virobku je mhRSena nta ms oueSapdndr
schopen ovnNSi gk pomalkdaarkly .virobek

PSi mNSen2 na souSadnicovlich, greNSsceahegsit
bodov®ho mNRSen2? je nedostaluj2c?2 pro zhod
z8kl adhn t ®t o skut el n ststegie kien®b p owop§aebsbn & y t v
zachycen? tvaru soul 8sti, v|etnDsolgegms nelrmiv
kladen® pes¢gadavky§ gwaimrniongdlTvdbdu bych cht

vel kT vliiv m8 zvolen§8 strategie na vislede

C2lem t ®t o bak ahodh@isdkT® epje Geoésitjyej ednot |l i vic

Abych pouk§gzal na rozd?2l|l nost zvolenTch s
pS2ruba, buweu pktoeeriy@ eometri ck® el ementy por
strategi? jirTak® metigdy vyhodnocen?2, kter®

visl edek. Hoib§emDSen2 budou poudgity pro po
strataegmétod vyho®hek&manim visledtkezm mnD
nepSesnost tvaru pSi pougdgi bod@EgrpSiegpeugdgin

strategie scanningu.
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2SouSadin@iP8i cstroje

SouSadnmmTDive® t(BMB) esou zaS2zen? pro mNSen?
polohy geometriackidathk TsttopBY tha ® u 2 puS el senn®muk
avhDt ginou automati zovan®mEsmPEgHkbamemslnj n2 c
ses ou SadmhnNGo c®tproasjgejveajj2ej i ¢ Na QbSlgeszabeazeh .

s o u S a d min&strjifirmy Zeiss, typ UMPC 850 Carat.

‘a e Pinola

=
=
|‘_h

Snimaci hlava

Oviadaci panel

Stal pro umisténi
soucasti

Obr.1Porlaviss ouSadni cov IUPMOBS0CGaat st r oj

RozdhN$ @m%admhnSo ct®e cnhiTngieknye prov®st dl e nhRko
napS?2 pdhladd, zdajeCMMk ar t Yzestko nekart ®zsR§l espo$S

je lze rozdNRlit dle Kon®trusklorS28kE&nasp @S &o
zobrazeno na Obr. 2.

Vilomnikowy tvp

. Mostowy ty
Kartezsky oslovy e

uspofadané

Portilowy tvp

Soufadnicovd
mafich Ctoi i
stroje Stojanovy typ

(CMM)

. Meficl ramena
Mekartezsky

uspofadané

Laser trackery

Fucm ChM

Obr.2RozdNd@mBadni covhl csht rnol ST ¢ 2 ¢
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3.55n2 mac? SMSst ®m

Jednou z nejdTlegi tIMSg2c b ng onalc 8pasts®mit @Paenc h

pougit8 senzorika a jednotliv® sn&mal e, [
bod9n2 mac? wiyRsj @smpoSset a mo gnos mNBeTedtonat i z a
snZ mac?2 syst®m jemstprogjeen pemabdy tki noly. Sn?

rozdDIl it do kdauvecupohtliiavvma& c dboetzydkoot yywek @br. &

Snimaci
systémy
CMM
1
| |
. Bezdotykové
Dotykové
(optické)
1 1
[ ] | |
Pevné Otoiné Bodové Skenovaci
| |
[ 1 { ]
T Spinaci
Spinadi Skenovaci P Skenovaci
(bodové) (bodové)

Obr.3RozdNl en2 sn2malc2ch syst®mT

31 Dotykdw®mac?2 ysyst ®m

Jak z nglxgpe vuplt Dchto sn2malT potSeba f
sn2malem a mi3Sd kPwt wloav® sn2mac? 2wlytsg2@my
pSesnost.i neg bezduh ynkée®tie Pf et pos&eba v

pSesnprsavi§d2 s dotykovTi mi sn2mal i

3.1.1 Pevn®

U pevnlch sn2mac2ch syst®mT | pinoles Rohyby r ov §
| ze pr ov §grijem, piokuazlei svilmadeun.j e el i minace
vliivem mechanilknk@hwp pohzydunapS2klad u ot ol
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Sp?nac? syst ®my

Sp2nac?2 (Ghy $tfubguje tak, § e ok a mg kdg dojde ke kontaktu

sn2maddbhgku a mnDSeonddatvy dBwwskiq v 1 signsgl , n ¢
zastaven? pohybuode| defde akttwedlyn?2s omudlaamyi
zodmNSovac2ho sysd®inusestoopravSenkideelpeXkit r i
kontaktu shSenalm d21 comepmjudé kontaktT. T
je bing§rn2m signg8lem pro omh&ltteerd? jeouwdadmpi
rozpozn8 pouze dva stavy. Logi ¢&keo uj e oodbnvoct du
sepnutl nebo rozepnut I Po odj et mNDSaeAd®@&ad epavrchu doj
ksepnut2 Y¥Yamglikseffe nfdo snyas|/Té@cimanz Trigger. Pro

sejmut 2 kagd®ho bodu mus2?2 sn2mal vgl@ly pSijet

: F d _ M
2

R
Prodlouzeni
snimactho E
doteku | ¢
Snimaci
dotek [
| |
“-»' Fo

Obr.5Sch®sa2 masy &0 @mu Obr.4Konstrukce sn2mac?2|

Propojeni
s CMM

Naobr §zku d3mTdeme ,vigdNDtsyst®m tvoSen t Se
rozm2stRnT ,miprpwgildd a dS?2Fkgeneruje Momentrmdn § s 2
rameni L a tento ohybovli movgvelang p rseg ismaauj.?
Tato pruginanit Itaall?2 Sneask ocaplBZnag? se vr8tit s

vh2jgsou kontakty sepnut ®. [2]

Skenovac?2 syst ®my

Skenovac®mgynebo tak®]smuma gpiSti®ykylte® g h 2
k e kontinuShh2rmwds$npmsi pohybu sn2mal e p

Sn2Zmac?2 syst®m je oproti sp2nac2mu mnohons§
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segmentu spojithD zaznmnaondeln atAvajda kn Rkeonltiok styis:s
sn2mat i ve sPpyesb®mm sefJomoRndpdjui §{f Blha 3 @k
| asto oznal onEShiyc ( amaélo. Measuring Syst ems
neust §l ®h omidSoetnylknu ds? tde mo § Gios®r it gopdjen®

paralelo gr amy . Ka g d 8paraldogranmi@a bk vfi]T g e meObrv7.[8]Nt na

viystup sondy ;
//..——- méfici sonda
cuch trigger

4 + =zonda

Meftici systém .

ve sméru Z u L
Meéfici systém ve .
sméru 'Y ro=sah posunuti

Meéfici systém

ve sméru X Obr.6Porovngn2 vIisBupT syst ®mu

Obr.7Skenovac?2 sn2maf@l? syst®m Zei ss

KodmnNSen? vichyl ky mechani simud u g & nién.l esl yosgtrd
Paralelogramy j sou vybaveny c¢c2vkou peziceukenjgouy do |
nastaveny nulov® body tohoto indukl,n2ho s
dojde ke zmRnND hcordvncoetyye id rl eindu dwj de pSi do
spovrchem. pShednakt j esvivgac hc&dd@ml ovim pouzdr
Tento druh cy2wWihmu pei pmNSen2 pSasjsolch t ve
napS2klad lopatky motorT. [4]

3.1.2 Ot ol n®

VpS2padhN otoln®ho sn2macédphoutsy so®mlun§ es e
hl ava. Tyto dyBt ®my smdje?2 kol m® r otld| n?2 0 ¢
pol ohov&§n2. Nejpoug:?2moamgljepsSi j ®olviaboa@gha

rotaln?2. pbaytby typ senzoru | e appfoogat a mov at
vautomatic k ®m r e gi mu. Existuje ¥Xdaek mushmeobant

rul nD nastavit polohu a peg@aDsnpimalafmFopal

14



jedenmN i od pttoekznamen§, ¢ge m&me pouze jeden p

at 2sme mus? prov®st adkelIn@ |mmb$ @u fe .chybavdsh o d

a g p aSt opakovatelnost mNSen2To je zpTsobemowory, kegstr ul

vnggej2 do soustayeve¢Tha, WoSeo® skehopdou | e

pol ohov§gn? [ do tNRgko pS2st wsmreimal rk2od tmo

kesn2 man®PBthkladem ot ol n® hO@E.BgdfimeZedsAST X X
[2]

Obr.80t 0| n § VAST XXT45]

32 Bezdot yskn®*vmgac?2 syst ®my

Bezdotykovi mis n 2 mnmd dldvami o znal uj eme t ak ov,&ter® n2 ma ¢ ?
nevy gadagk2smNSenT m déntoctyprs.y s u®ahrazuje t r adi | n?2
kont akt n2p SMpSeednl?, S ehea ryaed,Sebbtam,k de nen?2 mogdn
pou@g2t dot yak ozv8® omieSR nile n 2 viyustqk@R sim s aathio viald S e
viednot k8§ch Kw kzvwinieeti.\wei t y keakKafbead dbranue b o

se bezdotykov® sysdto@&nyyk ok b mbi n uTja?k pak ®t o s

oznal uj eme -sjeankzo r oy I®@tuil ¥ st i zde byl tak® pr
refl exn?zch, prThl ednl ch makdenejsogjl s mi@ bwi d Atk
pSechody. Dnes ug na takovito probl ®m ne

svhRDDIEda e mMTgeme bezdotogkBM ® tsy st ®my
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