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引  言

本规范为首次制定。主要计量性能及其校准方法依据ASMEB89.4.22 《关节臂式

坐标测量机性能评估方法》 (MethodsforPerformanceEvaluationofArticulatedArm
CoordinateMeasuringMachines)进行编制。
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关节臂式坐标测量机校准规范

1 范围

本规范适用于关节臂式坐标测量机的校准。

2 引用文件

本规范引用了下列文件:

JJF1071—2010 国家计量校准规范编写规则

ASMEB89.4.22 关节臂式坐标测量机性能评估方法 (MethodsforPerformance
EvaluationofArticulatedArmCoordinateMeasuringMachines)

凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本规范;凡是不注日期的引用文

件,其最新版本 (包括所有的修改单)适用于本规范。

3 术语

3.1 球杆 standardbar,ballbar
由一个刚性杆连接的两个或多个直径相同的标准球组成的量规。
注:球杆中心长度是指标准球球心的空间长度。引用ASMEB89.4.22。

4 概述

关节臂式坐标测量机也称便携式三维测量臂、曲臂式坐标测量机 (以下简称测量

臂)。测量臂是一种基于旋转关节和转动臂的坐标测量系统,通过每个关节处的角度编

码器测量得到的转角信息,经过坐标变换得到测头在仪器坐标系中的坐标。
测量臂一般由3个关节组成,即肩关节、肘关节和腕关节,肩关节应包括 A和B

转轴,肘关节包括D转轴,而腕关节包括E和F转轴。测头安装在最后一个转轴上,
通过手动操作来实现测量。常见的测量臂有5轴、6轴、7轴几种构造,如图1~图4
所示。

图1 2-1-2构造按A-B-D-E-F旋转轴 图2 2-2-2构造按A-B-C-D-E-F旋转轴
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