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(54) Nazev prihlasky vynalezu: 1 e W YePe
Zpiisob stanoveni nebo stanovovéni linearni 1 i S s T T
a/nebo uhlové tchylky/ichylek drahy nebo ° . et
plochy obrobku nebo &isti stroje od osy T U
rotace jeho vietena, a snimaci zafizeni k ; o
jeho provadéni ! | .
(57) Anotace: ¥

Zptisob stanoveni linearni uchylky (p) a/nebo (q) a/nebo
whlové tchylky (B) a/nebo (y) drdhy a/nebo plochy
obrobku a/nebo &asti stroje od osy rotace vietena (1), u
kterého se do vietena (1) upne zdroj laserového paprsku
(2) a alespoii ve dvou optickych vzdalenostech (b), (c) od
konce vietena (1) se na draze a/nebo plose obrobku
a/nebo &asti stroje postupné nebo soucasné zaznamenaji,
resp. zaznamenavaji mista dopadu laserového paprsku )
nebo jeho slozek (21), (22), nebo laserovym paprskem (2)
nebo jeho slozkami (21), (22) opisované geometrické
tvary, nadeZ se tyto optické vzdalenosti (b), (c) posunem
snimaciho zafizeni (3) a/nebo jeho elektronického
optického snimace/snimacii (31), (32) vici konci vietena
(1) a/nebo posunem vieteniku viigi snimacimu zafizeni
(3) zméni o stejnou hodnotu (e) a v takto zménénych
optickych vzdalenostech (bte), (c+e) se postupné nebo
soudasné zaznamenaji, resp. zaznamenavaji mista dopadu
laserového paprsku (2) nebo jeho sloZek (21), (22), nebo
laserovym paprskem (2) nebo jeho slozkami 20,(22)
opisované geometrické tvary. Linearni uchylka (p) nebo
(q) @/nebo thlova tichylka (B) a/nebo (y) se pak stanovi,
resp. stanovuje ze slozek posunuti (yp), (o), resp. (Xp)»
(x.) téchto mist nebo stiedil opisovanych geometrickych
mezi témito optickymi vzdélenostmi (b+e) a (cte)

v piislusné ose kolm¢ na osu rotace vietena (1), rozdilu
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Zpusob stanoveni nebo stanovovani linearni  a/nebo uhlové
uchylky/ichylek drahy nebo plochy obrobku nebo ¢&asti stroje od osy

rotace jeho vietena, a snimaci zafizeni k jeho provadéni

Oblast techniky

Vynalez se tyka zpUsobu stanoveni nebo stanovovani linearni a/nebo
uhlové uchylky/Uchylek drahy nebo plochy obrobku nebo &asti stroje od osy
rotace jeho vietena.

Kromé toho se vynalez tyka také snimaciho zafizeni k provadéni tohoto

zpUsobu.

Dosavadni stav techniky

Pro stanoveni, resp. stanovovani linearni a/nebo Ghlové uchylky/Gchylek
drahy nebo plochy obrobku nebo sou&asti stroje, napf. upinaciho stolu, suportu,
koniku, apod. od osy rotace vietena (horizontalniho, vertikalniho nebo
Sikmého), sé v soucasné dobé pouziva zejména zplisob méfeni linearnich
uchylek pomoci méficiho trnu, pfigemz Ghlové uchylky se z naméfenych
lineérnich Gchylek nasledné dopocitavaji. Pfi tomto zplsobu se do vietena
obrabéciho stroje upne méfici trn, a napf. pomoci uchylkoméru se méfi linearni
uchylky drahy relativniho pohybu dané &asti stroje nebo obrobku viéi valcové
plose méficiho trnu. Nevyhodou tohoto zplsobu je vSak zejména omezena
délka méficiho trnu a také to, Ze naméfené linearni Uchylky jsou zkresleny
vlivem vyrobnich nepfesnosti méficiho trnu, deformaci méficiho trnu jeho
viastni vahou, jeho hazenim, a chybami vznikajicimi tim, Ze uchylkomér

nesleduje vzdy piesné povrsku valcové plochy trnu, atd.

Jinym zplsobem pro stanoveni, resp. stanovovani linearni a/nebo Ghlové
dchylky/achylek drahy nebo plochy obrobku nebo souéasti stroje, ktery
odstrafiuje nepfesnosti spojené s méficim trnem, je pouziti zaméfovaciho
dalekohledu nebo autokolimatoru. Nevyhodou tohoto zpUsobu je véak znaéné
obtizné a zdlouhavé ustaveni dalekohledu, resp. autokolimatoru, které by

skutecné zarucilo méfeni uchylky/achylek vagi rotaéni ose vietena.
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Stejnou nevyhodou trpi i zplsob pro stanoveni linearni a/nebo Uhlové
uchylky/ichylek drahy nebo plochy obrobku nebo soudasti stroje, ktery je
zaloZen na vyuziti laserového interferometru. Jeho dalsi nevyhodou je pak také
nutnost pouZiti drahého pfistrojového vybaveni a pozadavek na znaénou
zku$enost obsluhy.

Cilem vynélezu je navrhnout zplsob pro stanoveni nebo stanovovani
linearni Gchylky/Uchylek a/nebo uhlové uchylky/ichylek drahy nebo plochy
obrobku nebo ¢asti stroje od osy rotace jeho vietena, ktery by odstranil
nevyhody stavu techniky tim, Ze by byl co nejjednodussi z hlediska obsluhy, a
souCasné co nejpresnéjsi s minimem vlivl, které by zkreslovaly hodnoty

achylky/Gchylek.

Cilem vynalezu je souasné i navrhnout snimaci zafizeni k provadéni

tohoto zplsobu.

Podstata vynalezu

Cile vynalezu se dosadhne zplsobem stanoveni nebo stanovovani
linearni uchylky/Gchylek a/nebo Uhlové uchylky/achylek drahy nebo plochy
obrobku nebo ¢asti stroje, zejména obrabéciho stroje, od osy rotace jeho
vietena, jehoz podstata spoé&iva v tom, Ze se do vietena upne zdroj laserového
paprsku, a alespori ve dvou optickych vzdalenostech od konce vietena se na
draze nebo ploSse obrobku nebo &asti stroje postupné nebo souéasné
zaznamenaji, resp. zaznamendavaji mista dopadu laserového paprsku nebo
jeho sloZek, nebo laserovym paprskem nebo jeho sloZkami opisované
geometrické tvary. Poté se tyto optické vzdalenosti zméni posunem snimaciho
zafizeni a/nebo jeho elektronického optického snima&e/snima&t vi&i konci
vietena, a vtakto zménénych optickych vzdalenostech se postupné nebo
soucCasné zaznamenaiji, resp. zaznamenavaji mista dopadu laserového paprsku
nebo jeho sloZek, nebo laserovym paprskem nebo jeho sloZzkami opisované
geometrické tvary. Linearni Uchylka/tchylky drahy nebo plochy obrobku nebo
Casti stroje od osy rotace vfetena je/jsou pak pfimo dana/dany posunem mista
dopadu laserového paprsku nebo jeho slozek nebo stfedu laserovym paprskem
nebo jeho sloZkami opisovaného geometrického tvaru, ke kterému dojde pfi této
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zmeéneé optické vzdalenosti/vzdalenosti. Z takto zjisténé linearni uchylky/achylek
je pak mozZne vypocitat nebo priib&zné vypoditavat Ghlovou uchylka/tchylky
v pfislusné ose. Dle poZadavki se pfitom miZe stanovit, resp. stanovovat napf.
pouze linearni a/nebo thlova Uchylka ve sméru jedné z os.

V zavislosti na pouZitém snimacim zafizeni se mista dopadu laserového
paprsku nebo laserovym paprskem opisované geometrické tvary Zaznamenaji,
resp. zaznamenavaji na optické matrici jednoho elektronického optického
snimace uspofadaného proti konci vietena, ktery se pohybuje mezi polohami
vruznych optickych vzdalenostech od konce vietena, nebo se postupné
zaznamenavaji na optickych matricich dvou elektronickych optickych snimag,
které jsou upofadany za sebou proti konci vietena vriznych optickych
vzdalenostech od né&j, pficemz elektronicky opticky snimag uspofadany v mensi
opticke vzdalenosti od konce vietena se pro zaznamenéani mista dopadu
laserového paprsku nebo laserovym paprskem opisovaného geometrického
tvaru na optické matrici optického snimage uspofadaného ve vétsi optické
vzdalenosti od konce vietena pfesune alespori doc¢asné mimo drahu laserového
paprsku.

Phi pouziti snimaciho zafizeni vjiné variant& provedeni se laserovy
paprsek rozdéli, resp. rozdéluje na dvé slozky, piicemz se zaznamenaji, resp.
zaznamenavaji mista dopadu téchto sloZek, nebo témito slozkami opisované
geometrické tvary na optickych matricich dvou elektronickych optickych
snimacu, pfiemz kazda z téchto slozek dopada, nebo opisuje geometricky tvar
na optické matrici elektronického optického snimace umisténého v jiné optické

vzdalenosti od konce vietena.

Pro zvySeni pfesnosti stanoveni, resp. stanovovani je vyhodné, pokud se
alesponi jedna sloZka laserového paprsku pfed dopadem na optickou matrici
elektronického optického snimade alespori jednou odrazi pomocnym zrcadiem,
¢imzZ se prodlouZi jeji draha.

Ve vSech variantach je dale vyhodné, pokud se pro eliminaci pfipadné
nepfesnosti uloZeni zdroje laserového paprsku v ose rotace vietena toto
vieteno pii zaznamenavani mist dopadu laserového paprsku nebo jeho slozek,
nebo laserovym paprskem nebo jeho slozkami opisovanych geometrickych

tvard, otaci vhodnou rychlosti.



Kromé toho se cile vynalezu dosahne také snimacim zafizenim pro
stanoveni lineamni a/nebo Ghlové tchylky/tchylek drahy nebo plochy obrobku
nebo Casti stroje od osy rotace jeho vietena, jehoZ podstata spogiva v tom, ze
obsahuje drahu laserového paprsku a elektronicky opticky snimag, ktery je svou
optickou matrici pfestavitelny v draze laserového paprsku mezi alesport dvéma

polohami v riznych optickych vzdalenostech od konce vietena.

Vjiné varianté toto snimaci zafizeni alespori dva elektronické optické
snimace, jejichZ optické matrice jsou uspofadany za sebou v draze laserového
paprsku, pficemzZ elektronicky opticky snima& uspofadany v mensi optickeé
vzdalenosti od konce vietena je uloZzen s moznosti presunuti své optické

matrice mimo toto vedeni.

V dalsi varianté toto snimaci zafizeni obsahuje v draze laserového
paprsku usporadany déli¢ laserového paprsku, za kterym jsou usporadany
alespori dva elektronické optické snimage — kazdy v draze jedné slozky
laserového paprsku a vjiné optické vzdalenosti od konce vietena. V této
varianté je pfitom vyhodné, pokud je v draze alespori jedné sloZky laserového

paprsku za déliCem paprsku uspofadano alespofi jedno pomocné zrcadlo.

Objasnéni vykresu

Na piilozenych vykresech je na obr. 1 schematicky znazornén princip
stanoveni nebo stanovovani linearni a/nebo Ghlové Gchylky/ichylek drahy nebo
plochy obrobku nebo Easti stroje od osy rotace jeho vietena, a soucasné i
princip prvni varianty snimaciho zafizeni k provadéni tohoto zplsobu podle
vynalezu, na obr. 2a druha varianta snimaciho zafizeni k provadéni tohoto
zpusobu podle vynalezu a jeji princip, na obr. 2b tfeti varianta takového
snimaciho zafizeni a jeji princip, a na obr. 3 princip zp(isobu stanoveni nebo
stanovovani linearni a/nebo Ghlové tchylky/ichylek drahy nebo plochy obrobku
nebo Casti stroje od osy rotace jeho vietena pro pfipad ulozeni zdroje
laserového paprsku mimo osu rotace vietena.
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Piiklady uskuteénéni vynalezu

ZplUsob stanoveni nebo stanovovani linearni  a/nebo  Uhlové
uchylky/achylek drahy nebo plochy obrobku nebo &asti stroje (napf. upinaciho
stolu, suportu, koniku, apod.) od osy rotace jeho vietena 1 podle vynalezu bude
s prihlédnutim kobr. 1 aZz obr. 3 vysvétlen na pfikladu obrabéciho stroje
s horizontalnim vietenem 1, pfic¢emz v pfipadé jiné orientace vietena 1 je tento
zplsob, jak je odbornikovi voboru zfejmé, zcela analogicky. V pfipadé
horizontéIniho vifetena 1 se stanovi nebo stanovuji uchylky ve sméru svislé osy
Y (lineami uchylka p a thlova Gchylka B) a/nebo Uchylky ve sméru vodorovné
osy x (linearni uchylka g a uhlova uchylka y); v piipadé vertikalniho vietena 1
se pak stejnym zplsobem stanova nebo stanovuii tchylky ve dvou vzajemné
kolmych vodorovnych osach; v pfipadé sikmého vietena 1 ve dvou vhodnych,

vzajemné kolmych osach, které jsou sougasné kolmé k ose rotace vietena 1.

Pro stanoveni, resp. stanovovani linearni uchylky p a/nebo g a/nebo
thlové tchylky B a/nebo y drahy nebo plochy obrobku nebo &asti stroje od osy
rotace jeho vietena 1 podle vynalezu, se do vietena 1 v ose jeho rotace upne
neznazornény zdroj laserového paprsku 2 (napf. laserova dioda), a na obrobek
nebo cast stroje, resp. do jejich drahy nebo na jejich plochu, jejiz linearni
uchylka p a/nebo g a/nebo Uhlova uchylka B a/nebo Y se stanovuje/stanovuji,
se umisti snimaci zafizeni 3 podle vynalezu (viz obr. 1 a2 obr. 2b), jehoz
elektronicky opticky snimaé/snimage 31, 32 jelijsou svymi optickymi matricemi
uloZené na ose rotace vietena 1 nebo do ni zasahuiji.

V prvni varianté provedeni obsahuje snimaci zafizeni 3 podle vynalezu
(obr. 1) dva elektronické optické snimace 31 a 32, jejichZ optické matrice jsou
usporadany za sebou v optické vzdalenosti a v draze laserového paprsku 2,
pfiCemz elektronicky opticky snimaé 31, ktery je uspofadany v mensi optické
vzdalenosti b od konce vietena 1 je ulozeny skiopné a/nebo otoéné& a/nebo
posuvne, pfipadné jinak pohyblivé, a je spfazen s neznazornénym pohonem
nebo zafizenim pro tento jeho pohyb. V okamziku, kdy nastane potieba dopadu
laserového paprsku 2 na optickou matrici elektronického optického snimace 32,
ktery je uspofadany za nim, ve vétsi optické vzdalenosti ¢ od konce vrfetena 1,
se tak tento elektronicky opticky snima& 31 odstrani z dréhy laserového
paprsku 2, nebo se naopak v pfipadé, kdy nastane potfeba dopadu laserového
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paprsku 2 na jeho optickou matrici, pfesune do drahy tohoto paprsku 2. UloZeni
a pohon elektronického optického snimage 31 piitom s vyhodou umoZiuji také
jeho pfesunuti zpét do vychozi polohy pro dal§i zaznamenavani. Optickou
vzdalenosti se pfitom rozumi celkova délka drahy laserového paprsku 2 (a/nebo
jeho slozky) mezi danymi dvéma prvky.

Ve druhe varianté provedeni obsahuje snimaci zafizeni 3 podle vynalezu
(obr. 2a) déli¢ 4 paprsku (napf. polopropustné zrcadlo, apod.), ktery je
uspofadany v draze laserového paprsku 2, a dva elektronické optické snimace
31, 32, z nichz kazdy je svou optickou matrici usporadan za déliCem 4 paprsku
v draze jedné slozky 21, 22 laserového paprsku 2. Déli¢ 4 paprsku pak
rozdeluje laserovy paprsek 2, ktery na ngj dopada na dvé slozky, pficemsz
slozka 21 odrazend délicem 4 paprsku dopada na optickou matrici
elektronického optického snimace 31 uspofadaného mimo osu rotace vietena 1
(ve znazornéné varianté provedeni elektronicky opticky snima¢ 31 v mensi
optické vzdalenosti od konce vietena 1), zatimco slozka 22 prochazejici
délicem 4 paprsku dopadd na optickou matrici elektronického optického
snimace 32 uspofadaného na ose rotace vietena 1, nebo v jeji blizkosti (ve
znazornéné varianté provedeni elektronicky opticky snima¢ 32 ve vétsi optické
vzdalenosti od konce vietena 1). Opticka vzdalenost a optickych matric
elektronickych optickych snimaé 31, 32 se piitom v tomto pfipadé uréi jako
rozdil jejich optickych vzdalenosti od déli¢e 4 paprsku. Optické vzdalenosti b a
¢ pfislusné optické matrice elektronického optického snimade 31, resp. 32, se
pak urti jako soucet optické vzdalenosti délice 4 paprsku od konce vietena 1 a
optické vzdalenosti délite 4 paprsku od optické matrice pfisludného
elektronickeho optického snimace 31, resp. 32.

V' neznazornéné variant& provedeni snimaciho zafizeni 3 podle
vynalezu, kterd vychazi z varianty znazornéné na obr. 2a, mize byt opticka
vzdalenost optické matrice elektronického optického snimace 31, ktery snima
odraZenou slozku 21 laserového paprsku 2 od délice 4 paprsku vétsi, nez
opticka vzdalenost optické matrice elektronického optického snimace 32, ktery
snima pruichozi slozku 22 laserového paprsku 2 od tohoto délice 4 paprsku. V
dusledku toho se pfi vypoétech zméni matematické znaménko jejich optické

vzdalenosti a.



g

25

V jine neznézornéné varianté provedeni maze byt sloZka 22 prochazejici
déliCem 4 paprsku vychylena mimo osu rotace vfetena 1, takze i pfislusny

elektronicky opticky snimaé¢ 32 je ulozen mimo tuto osu.

Snimaci zafizeni 3 podle vynalezu ve vy8e popsanych variantach
provedeni muze byt dale modifikovano dopinénim alespori  jednoho
neznazornéného pomocného zrcadla, které zvétSuje délku drahy odraZené
slozky 21 a/nebo prichozi slozky 22 laserového paprsku 2, pfipadné
laserového paprsku 2, a tim i optickou vzdalenost optické matrice pfislusného
elektronického optického snimace 31 a/nebo 32 od konce vietena 1, a optickou
vzdalenost a mezi optickymi matricemi elektronickych optickych snimaéa 31 a
32. To umoziiuje zmenseni snimaciho zafizeni 3 pfi zachovani nebo dokonce
zvyseni poZadované presnosti stanoveni, resp. stanovovani linearni Gchylky p
alnebo g a/nebo uhlové dchylky R a/nebo Y. Variantné pfitom maze byt opticka
vzdalenost optické matrice elektronického optickeho snimace 31, ktery snima
odraZenou slozku 21 laserového paprsku 2, od délice 4 paprsku vét$i, nez
opticka vzdalenost optické matrice elektronického optickeho snimace 32, ktery
snima prichozi slozku 22 laserového paprsku 2, od tohoto délie 4 paprsku,
takze i v tomto pfipadé dojde ve vypoltech ke zméné matematického
znamenka jejich optické vzdalenosti a. V dal§i varianté provedeni snimaciho
zafizeni 3 mohou byt oba elektronické opticke snimace 31, 32 uspofadany svou

optickou matrici mimo osu rotace vietena 1.

V pfikladné varianté provedeni takto modifikovaného snimaciho zafizeni
3 znézornéné na obr. 2b, obsahuje toto snimaci zafizeni 3 dvé pomocna
zrcadla § a 6, ktera prodluzuji drahu priichozi slozky 22 laserového paprsku 2
pfed jejim dopadem na optickou matrici pfisluSného elektronického optického
snimace 32 uspofadaného ve znazornéné varianté provedeni mimo osu rotace
vietena 1, &imz souasné& zvétSuji optickou vzdalenost a mezi optickymi
matricemi elektronickych optickych snimadu 31, 32. Ta je piitom v tomto
pfipadé dana rozdilem optické vzdalenosti optickych matric elektronickych
optickych snimacd 31, 32 od déli¢e 4 paprsku. Optické vzdalenosti b a ¢ konce
vietena 1 od optické matrice elektronického optického snimacde 31, resp. 32 se

pak urgi jako soudet optické vzdalenosti konce vietena 1 od délice 4 paprsku a
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optické vzdalenosti délice 4 paprsku od optické matrice pfislusného
elektronického optického snimaée 31, resp. 32.

Opticka vzdalenost a optickych matric elektronickych optickych snimaéd
31, 32 a optické vzdalenosti b a ¢ optickych matric elektronickych optickych
snimacd 31 a 32 od konce vietena 1 jsou pfitom v t&chto variantach jiné (vétsi),

nez jejich fyzické vzdalenosti.

V neznazornéné varianté provedeni snimaciho zafizeni 3 podle vynalezu
pak toto zafizeni obsahuje pouze jeden elektronicky opticky snima¢ 31. Tento
elektronicky opticky snima& 31 je pfitom uloZen na presném vedeni, svou
optickou matrici pfestavitelnd mezi alespofi dvéma polohami v draze
laserového paprsku 2, a v pfipadé potieby je sprazen s pohonem pro tento jeho
posuv. V okamzZiku, kdy nastane potfeba dopadu laserového paprsku 2 na
optickou matrici uspofadanou v jiné optické vzdalenosti od konce vietena 1,
presune se tento snimaé 31 po svém vedeni pozadovanym zplsobem alespori
jednou smérem k nebo od konce vfetena 1. Opticka vzdalenost a je pak dana
vzdalenosti, o kterou se snimaé 31, resp. jeho opticka matrice presunula,
opticka vzdalenost b libovolnou, napf. nejmensi vzdalenosti optické matrice
tohoto elektronického optického snimage 31 od konce vfetena 1 a opticka
vzdalenost ¢ libovolnou vzdalenosti optické matrice od konce vfetena 1 jinou
nez optickd vzdalenost b, napf. nejvétsi vzdalenosti optické matrice
elektronického optického snimage 31 od konce vietena 1, ve které doslo k

zaznamenani mista dopadu laserového paprsku 2.

Snimaci zafizeni 3 ve variantach znazornénych na obr. 2a a 2b a jeho
vyse popsane varianty sdéliem 4 paprsku umoziuji, oproti varianté
znazornéné na obr. 1, kontinualni snimani mist dopadu laserového paprsku 2
nebo jeho slozek 21, 22, nebo laserovym paprskem nebo jeho slozkami 21, 22
opisovanych geometrickych tvar(.

Snimaci zafizeni 3 podle vynalezu je ve véech vySe popsanych
variantach provedeni opatfeno, resp. jeho elektronicky opticky snimac/snimace
31, 32 jsou propojeny s vyhodnocovaci jednotkou 7. Ta pfitom mize byt bud
jednoucelova, nebo mlZe byt tvofena napf. (pfenosnym) pocitatem ¢&i jingm
obdobnym zafizenim.
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Alespoii optické prvky snimaciho zafizeni 3 podle vynaiezu, fj.
elektronické optické snimage 31, 32, pfipadné délig paprsku 4 a pomocna
zrcadla 5, 6, jsou pro ochranu pied nezadoucim zasSpinénim ulozeny v

neznazornéném obalu opatfeném vstupem laserového paprsku 2.

Béhem stanoveni nebo stanovovani linearni Gchylky p a/nebo g, a/nebo
uhlové uchylky B a/nebo y zlstava obvykle vieteno 1 po celou dobu v pevné
poloze (napf. zcela zasunuto ve vieteniku, nebo vysunuté z vieteniku s pfedem
danym vysunutim), pfi¢emz snimaci zafizeni 3 nebo jeho elektronicky opticky
snimac/snimace 31, 32 se alespori jednou pohne, nebo se pribézné pohybuje
vici nému (smérem k nému a/nebo smérem od ngj) v draze nebo na plose
obrobku nebo &asti stroje, jejiz linearni Gchylka p a/nebo g, a/nebo Uhlova
achylka B a/nebo y od osy rotace vfetena 1 se stanovuje/stanovuiji.

Pfitom se alespori ve dvou optickych vzdalenostech b a ¢ od konce
vietena 1 postupné nebo sougasné zaznamenaji, resp. zaznamenavaji mista
dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho slozek 21, 22, nebo laserovym
paprskem 2 nebo jeho slozkami 21, 22 opisované geometrické tvary. Poté se
tyto optické vzdalenosti b a ¢ zméni o stejnou hodnotu €, a to napf. posunutim
snimaciho zafizeni 3 po draze nebo plose obrobku nebo &asti stroje, na které je
snimaci zafizeni 3 uloZeno, nebo posunutim jeho elektronického optického
snimace/snimacu 31, 32, pfipadné& kombinaci téchto pohyb( smérem k nebo od
konce vietena 1, a v takto zménénych optickych vzdalenostech b+e a c+e (kde
e je zaporné, pokud se snimaci zafizeni 3 nebo jeho elektronicky opticky
snimac¢/snimace 31, 32 posunul/posunuly smérem ke konci vietena 1) od konce
vietena 1 se znovu postupné nebo soudasné zaznamenaji, resp.
zaznamenavaji mista dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho slozek 21, 22,
nebo laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkami 21, 22 opisované geometrické
tvary. Posunuti xp, yp, resp. X, yc mist dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho
sloZzek 21, 22 nebo stiedu laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkami 21, 22
opisovaného geometrického Utvaru vose x, resp. y na optické matrici
elektronického optického snimage/snimag 31, 32 v optické vzdalenosti b+e,
resp. cte od konce vietena 1 od jejich plvodni polohy C1, C2 (obr. 1) pak
pfimo pfedstavuji linearni Gchylky P (P, Pc) resp. g dané drahy a/nebo plochy
obrobku a/nebo &asti stroje v této/téchto optickych vzdalenostech. Z téchto
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posunuti Xp, Yp, resp. X, Ye je pak mozné pro kazdou optickou vzdalenosti bte
a c+e od konce vietena 1 dopogitat pfislu§nou uhlovou uchylku B, resp. y

v téchto optickych vzdalenostech od konce vietena 1, napf. nasledovné:

8 = arctg (y—c——yz),

c—X
),y = areg (252),
kde: ¥Ye, Xc je slozka posunuti mista dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho
slozky 21, 22 nebo stfedu laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkou 21, 22
opisovaného geometrického tvaru zaznamenané elektronickym optickym
snimafem 31 nebo 32 pfi zméné optické vzdalenosti ¢ tohoto snimace 31 nebo
32 od konce vietena 1 na optickou vzdalenost c+e od konce vfetena 1vosey,

resp. X,

Yo X» j& sloZka posunuti mista dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho slozky
21, 22 nebo stfedu laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkou 21, 22
opisovaného geometrického tvaru zaznamenané elektronickym optickym
snimafem 31 pfi zméné optické vzdalenosti b tohoto snimace 31 od konce

vietena 1 na optickou vzdalenost b+e od konce vfetena 1vosey,resp. x,
a a je rozdil optickych vzdalenosti b a ¢, resp. b+e a cte.

V pripadé, Ze je z jakéhokoliv divodu nutné stanovit nebo stanovovat
linearni Gchylku p a/nebo q, a/nebo Uhlové uchylky B a/nebo y drahy nebo
plochy obrobku nebo ¢&asti stroje viéi libovolnému bodu na ose rotace vietena 1
ve vzdalenosti u od optické matrice elektronického optického snimace 31
umisténého v optické vzdalenosti b od konce vietena 1, napf. v pfipadé, kdy
kvlli konstrukci stroje nelze do tohoto mista umistit snimaci zafizeni 3, resp.
optickou matrici nékterého z jeho elektronickych optickych snimaétl 31, 32, se
pak tato uchylka/tyto dchylky stanovi, resp. stanovuje/stanovuji vypoétem ze
sloZek posunuti yu/xp, yo/X. mist dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho sloZzek
21, 22 nebo stfedl laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkami 21, 22
opisovanych geometrickych Gtvar( na optické matrici elektronického optického
snimacCe/snimact 31, 32 v pfislu$né ose — napf. v pfipadé horizontalniho
vietena 1 znazormnéného na obr. 1 ve svislé ose Y a vpfiiéné ose x, napf.

nasledovné:
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(=W e~ )
a

P=Yp
resp.:

_ (b —u) (xc —xb)
a

q = Xp

kde: yp Xp je slozka posunuti mista dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho
slozky 21, 22 nebo stfedu laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkou 21, 22
opisovaného geometrického tvaru zaznamenané elektronickym optickym
snimafem 31 pfi zméné optické vzdalenosti b tohoto snimace 31 od konce

vietena 1 na optickou vzdalenost c+e od konce vietena 1vosey,resp. X,

u je vzdalenost bodu, pro ktery se uchylka/Gchylky poéitaji od optické matrice
elektronického optického snimage 31 (u je kladné, kdyZ je opticka vzdalenost
bodu, pro ktery se tchylka/uchylky pocitaji od konce vietena 1 vétsi nez opticka

vzdalenost b a zaporné v opaéném pfipadé),

Ye. X je sloZka posunuti mista dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho slozky
21, 22 nebo stfedu laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkou 21, 22
opisovaného geometrického tvaru zaznamenané elektronickym optickym
snimacem 31 nebo 32 pii zméné optické vzdalenosti ¢ tohoto snimace 31 nebo
32 od konce vietena 1 na optickou vzdalenost c+e od konce vietena 1 v ose y,

resp. X,
a a je rozdil optickych vzdalenosti b a c, resp. b+e a cte.

Dle poZadavkl se piitom mizZe stanovit, resp. stanovovat pouze linearni
uchylka p a/nebo g, a/nebo Ghlova tchylka 8 a/nebo y ve sméru jedné z os x, y.

V pripadé potfeby stanoveni linearni Gchylky P a/nebo g, a/nebo Uhlové
uchylky B a/nebo y drahy a/nebo plochy obrobku a/nebo &asti stroje od
obecného bodu mimo osu rotace vietena 1 pfedstavovanou laserovym

paprskem 2, je pak nutné pouZit vhodné prostorové transformaéni rovnice.

Ve varianté, kdy se pouzije snimaci zafizeni 3 s jednim elektronickym
optickym snimacem 31, ktery se pohybuje mezi polohami v optickych
vzdalenostech b, b+e, ¢, ct+e od konce vietena 1 je pak vyhodné, pokud se

jednotlivé optické vzdalenosti nastavi tak, e opticka vzdalenost ¢ je rovna



2

Potas e R } »

12

optické vzdalenosti b+e, takZe elektronicky opticky snima¢ 31 se tak maze
pohybovat (sam nebo v kombinaci s pohybem celého snimaciho zafizeni 3)
Vv podstaté mezi pouze tfemi polohami v optickych vzdalenostech b, b+e=c a

cte od konce vietena 1.

Stejny postup a vypocet se pak pouziji i v dal$ich variantach stanoveni
nebo stanovovani linearni Gchylky p nebo q a/nebo Ghlové uchylky 8 nebo y
drahy a/nebo plochy obrobku a/nebo &asti stroje od osy rotace jeho vietena 1
podle vynalezu, bez ohledu na to, v jakém poradi se zaznamenavaji mista
dopadu laserového paprsku 2 na optickych  matricich  jednotlivych
elektronickych optickych snimaéi 31 nebo 32, resp. optické matrici jednoho
elektronickeho optického snimace 31.

V pfipadé potfeby se mohou alespori jednou zaznamenat také mista
dopadu laserového paprsku 2 na optickych matricich elektronickych optickych
snimacu 31, 32 resp. optické matrici jednoho elektronického optického snimace
31 ve dvou rlznych optickych vzdalenostech, mezi optickymi vzdalenostmi b a
bte, resp. ¢ a cte, coz umoziuje ziskat uréitou pfedstavu o prlibéhu linearni
uchylky p a/nebo g, a/nebo uhlové uchylky B, a/nebo y po draze a/nebo ploge
obrobku a/nebo Casti stroje. Tento prib&h a/nebo hodnota linearni uchylky p
a/nebo g v urtité vzdalenosti u od konce vfetena 1 pfitom muZe byt z takto
zaznamenanych posunuti mist dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho sloZek
21, 22 nebo stiedli laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkami 21, 22
opisovanych geometrickych tvar(, napf. aproximovan vhodnym matematickym
modelem.

Hodnoty linearni uchylky p a/nebo g a/nebo (hlové uchylky B a/nebo y
se pfitom s vyhodou stanovuji v realném nebo téméF redlném &ase ve
vyhodnocovaci jednotce 7, pfipadné se i ukladaji do jeji nebo ji pfifazené
paméti, nebo se na této vyhodnocovaci jednotce 7 nebo na ji piifazeném

zobrazovacim zafizeni zobrazuiji, napf. iselné a/nebo graficky.

Pro zvySeni pfesnosti stanoveni a zejména pro eliminaci pfipadného
nepfesného uloZeni zdroje laserového paprsku 2 mimo osu rotace vietena 1 je
vyhodné, pokud se vieteno 1 bé&hem stanoveni, resp. stanovovani linearni
uchylky p a/nebo q, a/nebo Ghlové uchylky B a/nebo y otadi rychlosti, ktera

nezplsobuje rozmazavani obrazd zachycenych elektronickym optickym
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snimaCem/snimati 31, 32 a nevyvolava nadmémé vibrace stroje. Dle typu
pouzitych elektronickych optickych snima&i 31, 32 a typu stroje se tato rychlost
mizZe pohybovat v rozsahu jednotek az tisic(l otadek za minutu.

V pfipadé uloZeni zdroje laserového paprsku 2 s ur&itou malou
nepfesnosti mimo osu vietena 1 (obr. 3) je pak laserovy paprsek 2 obecné
mimobé&Zny s osou rotace vietena 1 a pfi rotaci vietena 1 opisuje povrch plasté
jednodilného  rotaéniho hyperboloidu H. Optické matrice jednotlivych
elektronickych optickych snimact 31, 32, resp. jednoho elektronického
optického snimace 31 ve dvou rlznych optickych vzdalenostech b a ¢, resp.
b*e a cte od konce vietena 1, pak zaznamenavaji, resp. zaznamenava fezy
S1, S2, S3 a $4 hyperboloidu H, které maji v pFipadé, kdy je plocha optické
matrice téchto optickych snimacét 31, 32, resp. elektronického snimade 31
kolma na osu hyperboloidu H tvar kruznice, a pfi jiném Ghlu mezi plochou
optické matrice a osou hyperboloidu H (napf. viivem uchylky) pfechazeji na
elipsy. Stfedy té&chto fez(i S1 aZ S4 pak uréuji osu rotace zdroje laserového
paprsku 2, a tim také skuteénou osu rotace konce vietena 1 obrabéciho stroje,
ktera je s ni shodna, pfi¢emz linearni Gchylky p a/nebo q a/nebo Ghlové uchylky
B a/nebo y se stanovi vySe popsanym zplisobem z posunuti stfedl t&chto
geometrickych tvari na optickych matricich elektronickych optickych snimacu
31, 32 pii zméné optické vzdalenosti b na optickou vzdalenost b+e a optické

vzdalenosti ¢ na optikou vzdalenost c+e.

Chyba, ktera pfitom vznika v disledku toho, Ze stredy fezl 81 az S4
hyperboloidu H vytvafeného laserovym paprskem 2, nejsou geometricky
totozné s priisecikem osy hyperboloidu H je pfitom naprosto zanedbatelna (za
podminek obvyklych u stavajicich obrabé&cich strojti nepfesahne 0,1 pm). V
pfipadé potfeby je v8ak mozné ji vhodnym matematickym postupem odhadnout
a pouzit ke korekcei vypoétu.

Zanedbatelna je také chyba, které vznika pfi sklonéni nebo posunuti
soufadného sytému v disledku sklonéni méficiho zafizeni 3 béhem jeho
posunu, nebot jeji velikost je u obrabécich stroji minimainé o 3 fady mensi nez
posun méficiho zafizeni 3. Také tuto chybu je v8ak mozné v pfipadé potieby
vhodnym matematickym postupem odhadnout nebo vypogitat a pouzit ke
korekci.
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Jako elektronické optické snimace 31, 32 Ize pouZit v podstaté libovoiné
zname plosné optické snimace, a v jednoduchém provedeni snimaciho zafizeni
3 i linearni optické snimace — napf. snimage CCD nebo CMOS, které mohou
byt v tomto pfipadé s vyhodou Eernobilé. Vyhodné je pfitom také pouZiti kamer,
které umozni fizené snimani vétsiho poétu snimkd, a tim zpiesnéni vysledk(
stanoveni, resp., stanovovani linedrni tchylky p a/nebo g a/nebo Uhlové
uchylky B a/nebo y, nebot b&hem otageni vietena 1 umoziiuji sejmuti celé fady
obrazt dopadajiciho laserového paprsku 2. K vyhodnoceni je mozno pouzit
znamé metody a programy z teorie zpracovani obrazl, které jsou snadno
dostupné.

Pro feseni specifickych dloh & modelovani specifickych situaci muze byt
upinaci kuZel vietena 1 uzpUsoben pro uchyceni zavazi nebo jiného pfipravku k
zatiZzeni vietena 1.

Zpusob stanoveni nebo stanovovani linearni tchylky p a/nebo g a/nebo
thlové Gchylky B a/nebo y drahy a/nebo plochy obrobku a/nebo &asti stroje od
osy rotace vietena 1 je podle vynalezu pouZitelny v podstaté u véech stroju ¢i
zafizeni s horizontalnim, vertikalnim nebo $ikmym rotaénim vfetenem 1,
pevnym i vysuvnym, pficemZ se s vyhodou pouZije zejména u obrabécich

stroju, napf. soustruh(i a frézovacich a vyvrtavacich stroj.

VySe popsana snimaci zafizeni 3 stanoveni nebo stanovovani linearni
uchylky p a/nebo g a/nebo Ghlové dchylky B a/nebo y dréahy nebo plochy
obrobku nebo &asti stroje od osy rotace vietena 1, véak mohou byt, kromé vyse
popsanych zplsobl, bez dali Upravy pouZita také pro stanoveni, resp.
stanovovani svéseni a/nebo pribé&hu svésovani horizontainiho nebo $ikmého
vietena 1 a/nebo stanoveni Uhlu sklonéni a/nebo prib&hu sklanéni
horizontalniho nebo Sikmého vietena 1, zejména horizontalniho nebo Sikmého
vietena 1 obrabéciho stroje (napf. vyvrtavacich a frézovacich stroju).
V takovém pfipadé se do vietena 1 upne zdroj laserového paprsku 2 a v
alespoil dvou rlznych optickych vzdalenostech b, ¢ od konce vietena 1 se
nepohyblivym snimacim zafizenim 3 podle vynalezu pfi alespori dvou rGznych
vysunutich vietena 1 z vieteniku postupné nebo soudasné zaznamenaji, resp.
zaznamenavaji mista dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho slozek 21, 22,
nebo laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkami 21, 22 opisované geometrické
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tvary, pficemZ svéSeni vietena 1 a/nebo Uhel sklonéni vietena 1 se stanovi
nebo pribé&Zné stanovuje, resp. prib&h svésovani vretena 1 a/nebo priibéh
sklanéni vietena 1 se stanovi nebo prilbézné stanovuje, ze svislych nebo dolu
orientovanych sloZzek posunuti mist dopadu laserového paprsku 2 nebo jeho
sloZek 21, 22, nebo stfedli laserovym paprskem 2 nebo jeho slozkami 21, 22
opisovanych geometrickych tvarli v téchto optickych vzdalenostech b, ¢ od
konce vietena 1, rozdilu a téchto optickych vzdalenosti b, ¢, jedné z téchto

optickych vzdalenosti b nebo ¢ od konce vietena 1, a rozdilu vysunuti vietena 1
z vieteniku.



‘)\|‘,;}-"Al‘ %_{sg
. 2 ® 3

16

PATENTOVE NAROKY

1. Zplsob stanoveni lineamni Gchylky (p) a/nebo (q) a/nebo uhlové
uchylky (R) a/nebo (y) drahy nebo plochy obrobku nebo &asti stroje od osy
rotace vfetena (1), vyznacujici se tim, ze do vietena (1) se upne zdroj
laseroveého paprsku (2) a alespori ve dvou optickych vzdalenostech (b), (c) od
konce vietena (1) se na draze nebo ploSe obrobku nebo &asti stroje postupné
nebo soucasné zaznamenaji, resp. zaznamenavaji mista dopadu laserového
paprsku (2) nebo jeho slozek (21), (22), nebo laserovym paprskem (2) nebo
jeho slozkami (21), (22) opisované geometrické tvary, nagez se tyto optické
vzdalenosti (b), (c) posunem snimaciho zafizeni (3) a/nebo jeho elektronického
optického snimace/snimacl (31), (32) vi&i konci vietena (1) zméni o stejnou
hodnotu (e), a vtakto zménénych optickych vzdalenostech (b+e), (c+e) se
postupné nebo soucasné zaznamenaji, resp. Zaznamenavaji mista dopadu
laseroveho paprsku (2) nebo jeho sloZek (21), (22), nebo laserovym paprskem
(2) nebo jeho slozkami (21), (22) opisované geometrické tvary, pfiéemz linearni
uchylka (py), resp. (qv) drahy a/nebo plochy obrobku a/nebo &asti stroje od osy
rotace vietena (1) v optické vzdalenosti (b+e) od konce vietena je pfimo dana
posunem (yp), resp. (xp) mista (C1) dopadu laserového paprsku (2) nebo jeho
slozek (21), (22) nebo stiedu laserovym paprskem (2) nebo jeho slozkami (21),
(22) opisovaného geometrického tvaru, ke kterému dojde pfi zméné optické
vzdalenosti (b) na optickou vzdalenost (b+e), a linearni Gchylka (Pe), resp. (qc)
drahy a/nebo plochy obrobku a/nebo &asti stroje od osy rotace vietena (1)
v optické vzdalenosti (c+e) od konce vfetena (1) je ptimo dana posunem (yc),
resp. (x¢) mista (C2) dopadu laserového paprsku (2) nebo jeho slozek (21), (22)
nebo stiedu laserovym paprskem (2) nebo jeho slozkami (21), (22)
opisovaného geometrického tvaru, ke kterému dojde pfi zméné optické
vzdalenosti (b) na optickou vzdalenost (b+e), pficemz uhlova uchylka (R)
a/nebo (y) voptické vzdalenosti (b+e) a/nebo (c+e) se ztakto zjisténych

linearnich Uchylek (p), (q) vypotte nebo pribézné vypogitava.
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2. Zpusob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Ze uhlova uchylka ()
a/nebo (y) se zlinearnich uchylek (p), (q) vypoéte nebo prib&zné vypocitava

nasledovné:

8 =arctg (yc — yb),

resp.

Y = arctg (x—c;ﬂ),

kde: (yc), (xc) je slozka posunuti mista dopadu laserového paprsku (2) nebo
jeho slozky (21), (22) nebo stiedu laserovym paprskem (2) nebo jeho slozkou
(21), (22) opisovaného geometrického tvaru zaznamenané elektronickym
optickym snimafem (31) nebo (32) pfi zméné optické vzdalenosti (c) tohoto
snimace (31) nebo (32) od konce vietena (1) na optickou vzdalenost (cte) od
konce vietena (1) v ose (y), resp. (x),

(Yo), (%) je sloZka posunuti mista dopadu laserového paprsku (2) nebo jeho
slozky (21), (22) nebo stfedu laserovym paprskem (2) nebo jeho slozkou (21),
(22) opisovaného geometrického tvaru zaznamenané elektronickym optickym
snimacem (31) pfi zméné optické vzdalenosti (b) tohoto snimade (31) od konce

vietena (1) na optickou vzdalenost (b+e) od konce vietena (1) v ose (y), resp.
(x),

a (a) je rozdil optickych vzdalenosti (b) a (c), resp. (b+e) a (c+e).

3. Zpusob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, ze linearni uchylka (p)
a/nebo (q) drahy a/nebo plochy obrobku a/nebo &asti stroje v bodé na rotac¢ni
ose vietena (1) ve vzdalenosti (u) od optické matrice elektronického optického
snimace (31) uspofadaného v optické vzdalenosti (b) od konce vietena (1) se
stanovi nebo pribézné stanovuje jako:

(b—u) (Vc=¥p)
b=Yp— '—i»

a
resp.

(=) (xe=xp)
a H

q=Xp
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kde: (yv), (xo) je slozka posunuti mista dopadu laserového paprsku (2) nebo
jeho slozky (21), (22) nebo stfedu laserovym paprskem (2) nebo jeho slozkou
(21), (22) opisovaného geometrického tvaru pfi zméné optické vzdalenosti (b)
tohoto snimace (31) od konce vietena (1) na optickou vzdalenost (b+e)

v pfisludné ose (y), (x),

(b) je opticka vzdalenost optické matrice elektronického optického snimage (31)

od konce vietena (1),

(u) je vzdalenost bodu, pro ktery se linearni ichylka (p) a/nebo (q), stanovuje od
optické matrice elektronického optického snimaée (31) v optické vzdalenosti (b)
od konce vretena (1),

(Ye), (xc) je slozka posunuti mista dopadu laserového paprsku (2) nebo jeho
slozky (21), (22) nebo stfedu laserovym paprskem (2) nebo jeho slozkou (21),
(22) opisovaného geometrického tvaru pii zméné optické vzdalenosti (c) tohoto
snimace (31) nebo (32) od konce vietena (1) na optickou vzdalenost (b+e)

v pfisludné ose (y), (x),

a (a) je rozdil optickych vzdalenosti (b) a (c), resp. (b+e) a (cte).

4. Zpusob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, ze mista dopadu
laseroveho paprsku (2) nebo laserovym paprskem (2) opisované geometrické
tvary se zaznamenaji, resp. zaznamenavaji na optické matrici jednoho
elektronického optického snimace (31) uspofadaného proti konci vietena (1),
ktery se pohybuje mezi polohami v optickych vzdalenostech (b), (b+e), (c),

(c+e) od konce vietena (1).

5. ZpUsob podle naroku 4, vyznaéuijici se tim, Ze opticka vzdalenost (c)
je rovna optické vzdalenosti (b+e), pfiemz elektronicky opticky snimac (31) se
pohybuje mezi polohami v optickych vzdalenostech (b), (b+e=c) a (c+e) od

konce vietena (1).

6. Zpusob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Ze mista dopadu
laserového paprsku (2) nebo laserovym paprskem (2) opisované geometrické
tvary se zaznamenaji, resp. zaznamenavaji postupné na optickych matricich

dvou elektronickych optickych snimact (31), (32) uspofadanych za sebou proti
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konci vietena (1) v optickych vzdalenostech (b) a (c), resp. (b+e) a (c+e) od
konce vietena (1), pfitemz elektronicky opticky snima& (31) usporadany
v mensi optické vzdalenosti (b), resp. (b+e) od konce vfetena (1) se pro
zaznamenani mista dopadu laserového paprsku (2) nebo laserovym paprskem
(2) opisovaného geometrického tvaru na optické matrici optického snimade (32)
usporadaného ve vetsi optické vzdalenosti (c), resp. (c+e) od konce vietena (1)

presune alespori do¢asné mimo drahu laserového paprsku (2).

7. ZpUsob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Ze mista dopadu slozek
(21), (22) laseroveho paprsku (2) nebo slozkami (21), (22) laserového paprsku
opisované geometrické tvary se zaznamenaji, resp. zaznamenavaji na
optickych matricich dvou elektronickych optickych snima&u (31), (32), pfitemz
kazda ze sloZzek (21), (22) laserového paprsku (2) dopada nebo opisuje
geometricky tvar na optické matrici elektronického optického snimaée (31), (32)
umisténého v jiné optické vzdalenosti (b), resp. (b+e) a (c), resp. (c+e) od

konce vietena (1).

8. ZplUsob podle naroku 7, vyznacujici se tim, Ze alespor jedna slozka
(21), (22) laserového paprsku (2) se pfed dopadem na optickou matrici
elektronickeho optického snimace (31), (32) alespori jednou odrazi pomocnym
zrcadlem (5).

9. ZpUsob podle libovolného z narokll 1 az 8, vyznaéujici se tim, ze
vieteno (1) se spolu se zdrojem laserového paprsku (2) pfi zaznamenavani mist
dopadu laserového paprsku (2) nebo jeho slozek (21), (22), nebo laserovym
paprskem (2) nebo jeho slozkami (21), (22) opisovanych geometrickych tvard
otadi.

10. Snimaci zafizeni (3) pro stanoveni linearni Gchylky (p) a/nebo (q)
a/nebo uhlove uchylky (B) a/nebo (y) drahy a/nebo plochy obrobku a/nebo &asti
stroje, zejména obrabéciho stroje, od bodu na ose rotace vfetena (1),
vyznadujici se tim, Ze obsahuje drahu laserového paprsku a elektronicky

opticky snima¢ (31), ktery je svou optickou matrici pfestavitelny v draze
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laserového paprsku (2) mezi alespori dvéma polohami v optickych
vzdalenostech (b) a (c) od konce vietena (1).

11. Snimaci zafizeni (3) pro stanoveni linearni Gchylky (p) a/nebo (q)
a/nebo Uhlové Uchylky (R) a/nebo (y) drahy a/nebo plochy obrobku a/nebo &asti
stroje, zejména obrabéciho stroje, od bodu na ose rotace vietena (1),
vyznacujici se tim, Ze obsahuje drahu laserového paprsku (2) a alespori dva
elektronické optické snimace (31), (32), jejichz optické matrice jsou usporadany
za sebou v draze laserového paprsku (2), pfitemz elektronicky opticky snima¢
(31) uspofadany v mensi optické vzdalenosti (b), (c) od konce vietena (1) je

uloZen s moznosti pfesunuti své optické matrice mimo tuto drahu.

12. Snimaci zafizeni (3) pro stanoveni linearni Gchylky (p) a/nebo ()
a/nebo uhlové uchylky (B) a/nebo (y) drahy a/nebo plochy obrobku a/nebo &asti
stroje, zejména obrabéciho stroje, od bodu na ose rotace vietena (1),
vyznaéujici se tim, Zze obsahuje drahu laserového paprsku (2), dva
elektronické optické snimace (31), (32) a déli¢ (4) paprsku, pficemz déli¢ (4)
paprsku je uspofadan v draze laserového paprsku (2) a kazdy z elektronickych
optickych snima&i (31), (32) je svou optickou matrici usporadan za délicem (4)
paprsku v draze jedné slozky (21), (22) laserového paprsku (2) v jiné optické
vzdalenosti (b), (c) od konce vietena (1).

13. Snimaci zafizeni podle naroku 12, vyznadujici se tim, Ze v draze
alesponi jedné sloZky (21), (22) laserového paprsku (2) je za délicem 4)

paprsku usporadano alespori jedno pomocné zrcadlo (5).
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