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Koordinatni merni sistemi



Element

Merna ruka se sastoji iz osnovnih
elemenata prikazanih na slici.
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Rukovanje sa uredajem

Ispravno Neispravno

I BLE

Postavljanje mernog pipka u drzac

Pravilno postavljanje mernog pipka u drzaC je vazno posto se u ispravhom
polozaju vrsi resetovanje (kalibracija) uredaja.

Pravilnim postavljanjem mernog pipka u drzac eliminiSe se nestabilnost uredaja.



Povezivanje merne ruke

Na postolju uredaja nalaze se portovi za
povezivanje | ,Home® dugme za
postavljanje 1 resetovanje referentnog
koordinatnog sistema.

Povezivanje merne ruke sa racunarom se
vrsi preko USB ili serijskog porta.

Preko porta za napajanje se dovodi
neophodna struja za rad uredaja, a preko

Accessory porta se povezuje pedala za UBkabl  Jedinicaza  Serigikabl  Pedala za upravianie

(uéniprekida¢

Upf&Vljanje napajanje -opcionalo)’

Pedala za upravljanje sastoji se od primarne radne | sekundarne opcione pedale.



Povezivanje merne ruke

LED lampica na postolju merne ruke prikazuje trenutni status u kojem se
ona nalazi.

Status led lampice Status uredaja

Ne svetli Iskljucen uredaj

Ukljucen uredaj. Merna ruka nije postavljena u

Crvena (treperi) . v - v
referentni polozaj i nema komunikaciju sa raCunarom.

Merna ruka je povezana sa racunarom, ali nije podesen

Crvena . . ..
referentni koordinatni sistem

Merna ruka ima podesen referentni koordinatni sistem
ali je izgubila vezu sa racunarom.

- Zelena Merna ruka ima podesen referentni koordinatni sistem

Zelena (treperi)

i uspostavljena je veza sa raCunarom.



Tehnicke karakteristike merne ruke

U tabeli su prikazani osnovni podaci | karakteristike merne ruke:

Rezolucija +/- 0,13 mm
Tacnost +/- 0,23 mm
Domet merne 1270 mm
ruke
Tezina merne 3,6 kg
ruke

Radni opseg
merne ruke



Standardni oblici vrha mernog pipka

Konicni Sferni IgliCasti



Kompatibilnost merne ruke

 ,MicroScribe” je kompatibilan sa sledec¢im softverskim
paketima:

e 3ds max,

« Autodesk,

* Maya,

 Form Z,

« SolidWorks,
Pro/ENGINEER,
AutoCAD,
Delcam PowerSHAPE,
Mastercam,

« Geomagic
Rhino 3D,



Referentni koordinatni sistem (world)

 Pritiskom na ,,Home“ dugme na postolju merne ruke definise se referentni
koordinatni sistem.

« Svaki put pritiskom na Home dugme, vrSi se resetovanje referentnog
koordinatnog sistema.

= Pri ukljuCivanju merne ruke, startna pozicija (0,0,0)
merne ruke se nalazi direktno ispod centra baze, u
preseku ose vertikalnog ramenog zgloba | ravni postolja.

Z

= X 0sa se nalazi u pravcu gornjeg segmenta i paralelna je
sa ravni postolja, a pozitivan smer X ose se nalazi u
smeru kontra tega merne ruke. Ostale ose se odreduju

pravilom desne ruke.

: : : 0,0,0,
= Y o0sa se nalazi u osi horizontalnog ramenog zgloba.

= 7 0sa merne ruke je usmerena na gore. X Y



Princip rada merne ruke

OptiCki enkoderi (davaci pozicije - senzori) koji se nalaze u svakom od 5
zglobova uz pomoc¢ poznatih duzina segmenata merne ruke, omogucavaju
mikroCipu, koji se nalazi u postolju merne ruke, da izraCuna poziciju vrha
mernog pipka u 3D prostoru, u vidu X, Y | Z koordinata u odnosu na referentni
koordinatni sistem.

Uzorkovanje tacaka:

Operater ruc¢no dovodi vrh mernog
pipka u kontakt sa povrsinom
fiziCkog objekta | zatim se pritiskom
na primarnu pedalu salje signal
racunaru Kkoji pohranjuje trenutni
polozaj vrha mernog pipka u obliku
Dekartovih X,Y,Z koordinata.




Pomeranje referentnog koordinatnog sistema na predmet
(bez CAD modela)

Opcija ,,Quick Align“ omogucava pomeranje referetnog koordinatnog sistema na
poziciju definisanu pomoc¢u geometrijskih primitiva. Referentni koordinatni sistem
se definiSe izborom tri od sedam mogucih ogranicenja:

- tacke kooordinatnog pocetka,
- pravac X ose,

- pravac Y ose,

- pravac Z ose,

- ravni XY,

- ravni YZ,

- ravni ZX.

View Select Tools

TaCka koordinatnog sistema moze da se definiSe preko: 3D tacke, centra sfere,
centra kruznice.

Pravci osa koordinatnog sistema mogu se definisati preko: duzi, ose cilindra ili kupe.



Usaglasavanje referentnog koordinatnog sistema sa
CAD modelom

Usaglasavanje referentnog koordinatnog sistema sa koordinatnim sistemom CAD
modela vrsi se preko opcije ,Quick Align®. Na CAD modelu potrebno je izabrati tri
obelezja (ograniCenja) koja ¢e u potpunosti povezati virtuelnu poziciju CAD modela |
realnu poziciju mernog predmeta. Zatim se kroz softversko navodenje definiSu izabrana
obelezja na mernom predmetu.

Koordinatni sistem CAD modela moze da se zadrzi ili menja u odnosu na potrebe
merenja.
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Merenje pravilnih geometrijskih oblika

Operater definise odgovarajuci geometrijski oblik za merenje, a zatim rucno dovodi
vrh mernog pipka u kontakt sa povrSinom predmeta i vrsi akviziciju taCaka.

Od slozenosti pravilnog geometrijskog oblika koji se meri zavisi minimalni broj
potrebnih taCcaka za njihovo definisanje.
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Merenje pravilnih geometrijskih oblika
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Merenje tolerancija oblika
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Premestanje merne ruke | zadrzavanje
definisanog koordinatnog sistema

Prilikom 3D digitalizacije objekata vecih dimenzija ili slozenije geometrije pomocu
merne ruke, Cesto je potrebno premestiti mernu ruku na novu poziciju, a zadrzati
postojeci koordinatni sistem definisan na radnom predmetu ili priboru.

Premestanje uredaja (merne ruke) se vrSi pomocu opcije ,Move Device", gde je
potrebno definisati najmanje tri referentne tacke u postojecem koordinatnom sistemu.

Izbor ovih tacka treba da bude takav da | posle pomeranja uredaja mogu biti lako |
tacno definisane.




