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前　　言

ＧＢ／Ｔ１６８５７《产品几何技术规范（ＧＰＳ）　坐标测量机的验收检测和复检检测》分为６部分：

第１部分：词汇；

第２部分：用于测量尺寸的坐标测量机；

第３部分：配置转台的轴线为第四轴的坐标测量机；

第４部分：在扫描测量模式下使用的坐标测量机；

第５部分：使用多探针探测系统的坐标测量机；

第６部分：计算高斯拟合要素误差的评定。

本部分为ＧＢ／Ｔ１６８５７的第３部分。

本部分等同采用ＩＳＯ１０３６０３：２０００《产品几何技术规范（ＧＰＳ）　坐标测量机（ＣＭＭ）的验收检测和

复检检测　第３部分：配置转台的轴线为第四轴的坐标测量机》（英文版）。

本部分等同翻译ＩＳＯ１０３６０３：２０００。

为了便于使用，本部分做了下列编辑性修改：

———“本部分国际标准”一词改为“本部分”；

———删除了国际标准的前言和引言。

本部分的附录Ａ和附录Ｂ均为资料性附录。

本部分由全国产品尺寸和几何技术规范标准化技术委员会提出并归口。

本部分起草单位：中机生产力促进中心、海克斯康测量技术（青岛）有限公司、深圳市计量质量检测

研究院、中国航空工业第一集团公司北京航空精密机械研究所、上海上机精密量仪有限公司、上海大学、

浙江大学宁波理工学院。

本部分主要起草人：李晓沛、王晋、于冀平、魏国强、诸锡荆、王正强、唐禹民、李明、马修水。
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产品几何技术规范（犌犘犛）

坐标测量机的验收检测和复检检测

第３部分：配置转台的轴线为

第四轴的坐标测量机

１　范围

ＧＢ／Ｔ１６８５７的本部分规定了验证一台由制造商所规定的四轴坐标测量机性能的验收检测规范。

本部分还规定了用户能定期再验证四轴坐标测量机性能的复检检测规范。

本部分规定的验收检测和复检检测只适用于具有测量工件的三坐标轴，外加一定位工件的转台的

四轴测量机。

２　规范性引用文件

下列文件中的条款通过ＧＢ／Ｔ１６８５７的本部分的引用而成为本部分的条款。凡是注日期的引用文

件，其随后所有的修改单（不包括勘误的内容）或修订版均不适用于本部分，然而，鼓励根据本部分达成

协议的各方研究是否可使用这些文件的最新版本。凡是不注日期的引用文件，其最新版本适用于本

部分。

ＧＢ／Ｔ１６８５７．１　产品几何量技术规范（ＧＰＳ）　坐标测量机的验收检测和复检检测　第１部分：词

汇（ＧＢ／Ｔ１６８５７．１—２００２，ｅｑｖＩＳＯ１０３６０１：１９９８）

ＧＢ／Ｔ１８７７９．１　产品几何量技术规范（ＧＰＳ）　工件与测量设备的测量检验　第１部分：按规范检

验合格或不合格的判定规则（ＧＢ／Ｔ１８７７９．１—２００２，ＩＳＯ１４２５３１：２０００，ＥＱＶ）

ＪＪＦ１００１　通用计量名词及定义

３　术语和定义

ＧＢ／Ｔ１６８５７．１，ＧＢ／Ｔ１８７７９．１和ＪＪＦ１００１确立的术语和定义适用于ＧＢ／Ｔ１６８５７的本部分。

４　计量特性要求

４．１　示值误差

坐标测量机的径向四轴误差ＦＲ、切向四轴误差ＦＴ和轴向四轴误差ＦＡ的示值误差应不超过各自

对应的最大允许径向四轴误差 ＭＰＥＦＲ、最大允许切向四轴误差 ＭＰＥＦＴ和最大允许轴向四轴误

差 ＭＰＥＦＡ。

最大允许误差 ＭＰＥＦＲ、ＭＰＥＦＴ、ＭＰＥＦＡ，对：

———验收检测，由制造商规定；

———复检检测，由用户规定。

示值误差（ＦＲ、ＦＴ、ＦＡ）和最大允许误差（ＭＰＥＦＲ、ＭＰＥＦＴ、ＭＰＥＦＡ）的单位用“微米”表示。

４．２　环境条件

坐标测量机安装场地影响测量的环境条件，如温度、空气湿度和震动等的允许限定，对：

———验收检测，由制造商规定；

———复检检测，由用户规定。

对验收检测或复检检测，用户在规定的限定内可随意选择环境条件。
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