
 
METROLOGIE TRIDIMENSIONALĂ 
  
Maşini de măsurat 3D 
  
Principiul 
Maşinile de măsurat 3D se compun în principiu din 3 axe de măsurare montate în serieavînd un palpator 
montat la capătul ultimei axe. Prin măsurarea deplaărilor palpatoruluidupă cele trei axe se determină prin calcul 
coordonatele x, y, z ale punctului de contact dintre palpator şi supraaţa de măsurat. 
  
1. Configuraţii 
  
Maşinile de măsurare 3D pot fi clasificate în 5 tipuri de configuraţii: 
  

 Maşini tip „gît de lebădă”. Este cea mai veche configuraţie. Prezintă dezavantajullimitării dimensiunii 
încărcăturii, iar cursele după axele y şi z sunt puţin precisedatorită portalului.  

 Maşinile tip portal. Reprezintă cca. 90% din totalul maşinilor, au o mare capacitatede 
încărcare şi prezintă avantajul poziţionării uşoare a pieselor de masurat 

 Maşinile tip pod au configuraţia unui pod rulant şi au deschideri de mai mulţimetri (16 m, 
6,35 m, 4,07 m) şi acceptă sarcini importante. 

 
Maşinile tip consolă (sau cu braţ orizontal). Maşinile de acest tip se încadrează caarie de 
răspîndire după maşinile portal. Sunt folosite în principal în atelierele detinichigerie sau în fabrici 
ca roboţi de măsurare. În acest ultim caz sunt conceputeca nişte structuri uşoare din aluminiu 
care permit acceleraţii şi viteze mari de 
deplasare. 

 Maşinile tip cilindro – polare sunt cele mai puţin răspîndite şi sunt folosite în principal 
pentru măsurări în cazul pieselor de revoluţie cum ar fi elemente de carcase aeronautice, 
elemente ale motoarelor de avion sau ale propulsoarelor, etc. 

 Maşinile de măsurat cu n axe sunt maşini hibride, obţinute din combinaţii ale celor 5 
configuraţii prezentate anterior. De exemplu maşina cu 4 axe se compune dintr-o 
maşinătip portal echipată cu un platou turnant, sau maşina cu 6 axe compusă din 2 
maşiniconsolă montate faţă în faţă pe acelaşi şasiu şi utilizată pentru măsurarea caroseriilor auto. 

  
2.  Structura unei maşini de măsurat 3D 
  
O maşină de măsurat 3D se compune din următoarele module : 

 Partea mecanică formată din placa de bază cu 3 ghidaje rectilinii realizate cu patine aerostatice şi o 
motorizare realizată cu motoare de curent continuu; 

 3 rigle de măsurare din sticlă sau oţel, gravate prin fotogravură şi prevăzute cu cîte un 
detector cu fotodiode, sau inductiv tip Renishaw 

 panoul electronic pentru comanda numerică a deplasărilor maşinii, ca şi contorulde 
indexare a valorilor deplasărilor detectoarelor în raport cu riglele gradate; 

 un cap de palpare static sau dinamic ce stabileşte relaţia între contactul fizic 
a palpatorului cu piesa şi citirea celor trei deplasări. 

 
Maşinile tip consolă (sau cu braţ orizontal).  
Maşinile de acest tip se încadrează ca arie de răspîndire după maşinile portal. Sunt folosite în 
principal în sectiilor de tinichigerie din cadrul fabricilor constructoare de automobile sau în fabrici 
ca si roboţi pentru măsurare. În acest ultim caz sunt concepute ca nişte structuri uşoare din 
aluminiu care permit acceleraţii şi viteze mari de deplasare. 
  
 
 
 



 
 
 
 
3. Capul de palpare dinamic 
  
Este tipul cel mai răspîndit deoarece permite măsurări pe toate direcţiile. Este constituit dintr-o 
cuplă isostatică realizată între două piese printr -un triplet de trei legături lineare inelare (cuple Boys) 
 
Un arc reglabil menţine cele două piese de legătură în contact. Informaţia care declanşează 
măsurarea este obţinută în momentul ruperii contactului electric stabilit între cele două piese de 
legătură izostatică. Vîrful palpatorului fiind escamotabil, acest cap de palpare nu permite decît măsurări 
punct cu punct. 
  
 


