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(Zadg&n?2 anallzy

Tento dokument |je zpracovs8§n na z8kladhD z8) mu o m

ve s polSelitlcoss.d. i Kontak_soba:

Dtvod(y) pro moHn® vyuHit2 3D/ CT skenov§gn?

A Rychl 8 kontrola d21 T mezi operacemi obr&bnRn2 (pSi pSesun

A Kontrola prvn2ch kusT a rychl ® uvolnhRn2 viroby (ag pot ®

A Kontrola tvarovich ploch, data z CMM nejsou tak kompl exn
prodl ev8m.

A Report pSed&8vanl z8kazn2kovi bude obsahovat barevnou map

zkontolovatelnl

3D skenov§n2 by se vyuH2valo hlavnn v obl astech:

Kontrola kvality, tvorba nov®ho CAD model u pSi zak8zkov® \
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| nf or mace o0 d2 ] e

Pro vyhotoven? anallzy 3D/ CT skenov§gn? byl do s p

POPI' S DCLU

Rozmnr 10k 83dOw 150 mm
Mat e dura§ |
Pozn8§m&kak!| T povrch, sk

stran
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@G Pohadovanl viIstup

Na z8kladhD dohody se zadavatelem jsou spolelnhD s

vistupy uk8zkovich dat

POHADAV EK PeEDCNO

Polygonovsg§ s2S8 STL o] o

|l nspekl n2 WUprot okol o] o)

Rul nn vytvoRef®l CAL

Aut omaticky vytvoRe 5 5

CT anallza tlougSky

CT anallza p-rovito

CT anallza slohen?

CT anall za o-koampazit ac
WPr o vytvoSen2~ pl nohodnotn®ho inspek|n2ho reportu je nutn® dodat 3D CAD model a definovat mnsS
V. r 8mci anallzy nebudou s velkou pravdRpodobnost?2 vyhodnoceny vgechny uveden® rozmBDry.
@v pS2padnN komplikovan®ho d2?2lu bude vytvoSena pouze | §st 3D model u.
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@ Dal g2 specifikace

Odpovndi na dodatelLn® ot §8zky:

A K Lemu vGemu | ze naskenovan§ data vyuH?2t?

Naskenovanou polygonovou s2S | ze vyug?2t nejen pro kontrol
wprava, tak | ze se skenu potSebn® | §sti pSen®st do CAD mo«
speci 8l n2ch programT znovu namodel ovat novl CAD model . D a f

A Lze v budoucnu pracovi Gtnnp automati zovat pro s®ri ov® mnse

Ano, skener se d8 um2stit na robota (preferujeme UR)®.a nac
Kdykoliv pak | ze ophnDt 3D skener z robota demontovatata p o u(
rul nn. PS2prava pracovigthR a vytvoSen:? programu pro robot :
A°Jak® jsou pro 3D skener omezen?2?

Posl edn?Crgabom&Db acleener T nemaj 2 probl ®m s | esk!l T mi povrchy (
PSi skenovg§n? tedy mus? o) ][ dodrgeny pouze tyto podm2znky:
vl astn?2 vahou u plast. komponentT) a nesm2 blt prThlednl

A Co mus2 obsluha 3D skeneru splifovat a Jjak dlouho trvsg Gk
3D skener mT ¢ obsl uhovat kdokol i v. Pro zagkol en? obsl uhy
| en

e
mNs2c ug se gko T mi prob2r8me konkr ®t n?2 dotazy a post Sel
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©3D/ CT skenov§gn?2 d

D2 ky modern2 technol ogi. 3D skenov§8n?
model u Naskenovanl d21 v elektronick®
Odchyl ku visledn®ho 3D skenu ur| uje
Z8kl adn2m vistupem z 3D skenovgnz | e
d8l e pracovat a pougzt i napS2kl ad
mnoho dal g2ch aplikac?

Za pomoc?2 tomografu | ze skenovat [ m2 st €
pS2stroje funguj?2 na z8kladhR rentgenovl |
skenovan®ho d2lu s neuvRhRSitelnl mi det ai

PSesnost t ®t o metody se odv?2j)j2 od mater. f
Visledkem jsou kompl etn? i nf or mace o d? €
porozitu, pSesahy slogen2? sestavy, smDr é
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©OPouhit§ technol og
_ GDCTSKENER: |

PouHitT 3ANDY%CAN 80 BLACK

P$ e s nod 8,025 mm

Obj emov§8 (p&®emsmmbdGEAI0 mm/m
Doporulens8 \wWeil2i5@onst d2 1t :

Zpt sob porza cpwz8inl2n2 body
Lze tak® pouH?2 MetaSCAM 3D3BDACKKk ener vy :

Software 1VXinspect

Pozn8§mkapekl|l n2 software splRuj2c2 vgechny z8kazn2kovi pog
Software 2V Xmodel

Pozn8§hkhkagram pro z8kl adn? reverzn?z i ngenlrstv?

| NFORMACE ZMCNNNE V TOMTOPDOREMENTMTERGGMDEVE


















