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Rukovanje sa uredajem

Ispravno Neispravno

Postavljanje merne sonde (mernog pipka Ju drzac

Pravilno postavljanje merne sonde (pipka) u drzac je vazno posto se u ispravnom polozaju
vrsi resetovanje (kalibracija) uredaja.

Pravilnim postavljanjem merne sonde u drzac eliminise se nestabilnost uredaja.
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Elementi merne ruke

Merna ruka se sastoji iz osnovnih elemenata prikazanih na slici.

Donji segment
ruke

Rotacioni
zglob Sake

Lakatni
zglob

Ugaoni
zglob Sake

Gornji segment

ruke
Merna sonda

Rameni
horizontalni
zglob

Drza¢ merne
sonde

Rameni
vertikalni

Kontra-teg zldb

Postolje



Povezivanje merne ruke

Na postolju uredaja nalaze se

portovi za povezivanje i ,,Home"
dugme za resetovanje (kalibraciju)
uredaqja.

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

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

preko Accessory porta se povezuje
USBkabl Jedinicaza  Serijsk kabl Pedala za upravianje

pedala za upravljanje. FERBENE uenipricat
Pedala za upravljanje sastoji se od
primarne radne I sekundarne

opcione pedale.




Povezivanje merne ruke

LED lampica na mernoj ruci prikazuje trenutno stanje u kojem se ona

nalazi. U tabeli dole je prikazan status i znacenje LED lampica.

LED lampica

Ureday

Opis

OFF

Ugasen uredaj

Merna ruka je iskljucena.

CRVENA(treperi)

Ukljuéen uredaj

Merna ruka nije
postavljena u pocetni
polozaj 1 nema
komunikaciju sa
racunarom.

CRVENA

Nije podesen nulti poloZaj

Merna ruka je povezana sa
racunarom, ali nije
pristisnuto dugme za
postavljanje u pocetni
polozaj

ZELENA (treperi)

Izgubljena veza sa
uredajem

Merna ruka je postavljena
u pocenti polozaj pomocu
Home dugmeta, ali je
1zgubila vezu sa
ra¢unarom.

ZELENA

Povezan uredaj

Merna ruka je postavljena
u pocenti polozaj pomocu
Home dugmeta [
uspostavila je vezu sa
ra¢unarom.




Tehnicke karakteristike merne ruke

» U tabeli su prikazani osnovni podaci i 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 vriha mernog pipko

Konicni Sfericni Iglicasti




Drugi oblici viha mernog pipka



Referentni polozaj

= 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.

Koordinatni pocetak referentnog koordinatnog
sistema (0,0,0) se nalazi v preseku ose obrtanja
vertikalnog ramenog zgloba i postolja.

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

. osa se nalazi u osi vertikalnog ramenog zgloba, a
pozitivan smer je usmeren na gore.

Pozitivan smer Y ose se odreduje pravilom leve ruke.
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Princip rada merne ruke

Opticki enkoderi (davaci pozicije - senzori) koji se nalaze u svakom od 5 zglobova uz
pomocC 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 i Z koordinata u odnosu na definisani referentni poloza,.
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Operater rucno dovodi vrh mernog
pipka u kontakt sa povrsinom fiziCkog
objekta i zatim se pritiskom na primarnu
pedalu Salje signal racunaru koji
pohranjuje  trenutni  polozaj  vrha
mernog pipka u obliku Dekartovih X,Y,Z
koordinata.




Rezimi akviziclje podataka merne ruke

Merna ruka moze da vrsi akviziciju podataka (tacaka) u razlicitim rezimima i
to:

Rezim tacka po tacka (manuelna akvizicija).

U ovom rezimu akvizicija se vrsi tako sto se ostvari pozicioniranje i kontakt
mernog pipaka sa povrsinom koja se meri, a zatim se pritiskom na primarnu
pedalu daje signal racunaru koji belezi trenutnu poziciju vrha mernog pipka.
Za prikupljanje nove tacke postupak je potrebno ponoviti.
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Rezim akvizicije v viemenskom domenu (poluautomatska akvizicija).

U ovom rezimu akvizicija je definisana vremenom potrebnim da se sacuva
polozaj mernog pipka u prostoru.

Postupak akvizicije je sledeci:

Ostvariti pozicioniranje i kontakt mernog pipaka sa povrsinom koja se
digitalizuje, zatim pritiskom na primarnu pedalu dati  signal za pocetak
akvizicije. Sporijim pomeranjem mernog pipka po povrsini ostvaruje se visa
rezolucija prikuplienih tacaka i obrnuto. Ponovnim pritiskom na primarnu
pedalu skeniranje se pauzira.

Pritiskom na sekundarnu pedalu akvizicija se u potpunosti prekida.
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Rezimi akvizicije podataka merne ruke

Rezim akvizicije definisan predenim putem (poluautomaiska akvizicija).

U ovom rezimu akvizicija je definisana rastojanjem koje merni pipak mora da
prede kako bi se saCuvao polozaj mernog pipka.

Postupak akvizicije je sledeci:

Ostvariti pozicioniranje i kontakt mernog pipaka sa povrsinom koja se
digitalizuje, zatim pritiskom na primarnu pedalu dati signal za pocetak akvizicije.
Prilikom pomeranja mernog pipka preko definisanog rastojanja vrsi se akvizicija
podataka.

Ponovnim pritiskom na primarnu pedalu skeniranje se pauzira.
Pritiskom na sekundarnu pedalu akvizicija se u potpunosti prekida.



Rezimi akvizicije podataka merne ruke

Poprecno presecne ravni (poluautomaitska akvizicija)

Ovqj rezim rada merne ruke pruza prikupljanje tacaka samo prilikom
virtuelnog presecanja prethodno definisanih poprecno presecnih ravni. Na
osnovu ovako aranziranih podataka olakSava se dalje kreiranje free-form
povrsina primenom metode poprecno presecnih kriva.
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Mogucnosti 3D digitalizacije mernom rukom

= Merna ruka moze da vrsi 3D digitalizaciju kako pravilnih tako i
nepravilnin geometrijskin obelezja (ficera).

» Kod pravilnih geometrijskih obelezja (ravan, cilindar, sfera, konus,
torus...) da bi se isti kreirao potrebno je snimiti minimalan broj tacaka za
njegovo definisanje, sto je teoretski dovoljno, ali da bi se izvrsila tacnija
3D digitalizacija potrebno je prikupiti vise tacaka.

» Kada je reC o nepravilnim geometrijskim oblicima kao sto su ,,free-form*
povrsine njihova rekonstrukcija zahteva daleko veci broj snimljenin
taCaka na sto manjem rastojanju.




Kompatibilnost merne ruke

+MicroScribe" je kompatibilan sa sledecim softverskim

paketima:

3ds makx,
Autodesk,
Mayaq,

Form Z,
SolidWorks,
Pro/ENGINEER,
AUtoCAD,

Delcam PowerSHAPE,

Mastercam,
CADKEY,
Rhino 3D,

{\ AUTODESK.
n AUTODESK" MAYA' BAUtOCAD

P,
Lsiawrs 2 CATIA

. Geomagic

PTC Creos

RHINO



»HVALA NA PAZNJI!




