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Nationales Vorwort

Dieses Dokument (EN ISO 10360-8:2013) wurde von der ISO/TC 213/WG 10 ,Coordinate measuring
machines” im Technischen Komitee ISO/TC 213 ,Dimensional and geometrical product specifications and
verification®* in  Zusammenarbeit mit dem Technischen Komitee CEN/TC 290 ,Geometrische
Produktspezifikation und —prifung®, dessen Sekretariat vom AFNOR (Frankreich) gehalten wird, unter
wesentlicher  Beteiligung  deutscher  Fachleute erarbeitet. Auf nationaler Ebene ist der
Gemeinschaftsunterausschuss NA 152-03-02-12 UA / VDI/VDE-GMA 3.31 ,Koordinatenmesstechnik®
zustandig.

Die vorliegende Norm definiert als zusatzlichen Test fir flachenhaft messende Sensoren im Abschnitt 6.4 die
Prifung einer Ebenheitsmessabweichung. Hierfir wird die Verwendung einer Priifebene mit festgelegten
Mindestabmessungen gefordert, an der in mehreren seitlich zueinander versetzten Relativpositionen
zwischen Sensor und Priifebene die Oberflache erfasst und die Formabweichung der Gesamtflache ermittelt
wird (siehe in 6.4.4). Die bei diesem Test zu beobachtenden Abweichungen treten grundlegend nicht nur an
ebenen, sondern in gleichem Malfie auch an gekrimmten Oberflachen auf, wie diese beispielsweise an der
ohnehin zur Uberpriifung der Antastabweichung gemessenen Kugel vorhanden sind.

Um den Einsatz eines =zusatzlichen Prufkorpers (Prifebene) zu vermeiden, sieht es der
Gemeinschaftsausschuss  NA152-03-02-12 UA/GMA 3.31 als zuldssig an, zur Uberpriifung der
Ebenheitsmessabweichung anstelle einer Prifebene einen Prifkérper mit spharischer Oberflache
einzusetzen. Dies kann sinnvollerweise die zur Uberpriifung der Antastabweichung verwendete Kugel sein. In
diesem Fall muss die Formabweichung zur kalibrierten Kugelform ausgewertet werden, um vergleichbare
Ergebnisse zur Messung an der Prifebene zu erhalten.

Fir die in diesem Dokument zitierten internationalen Dokumente wird im Folgenden auf die entsprechenden
deutschen Dokumente hingewiesen:

ISO 8015 siche  DIN EN ISO 8015

ISO 10360-1 siche  DIN EN ISO 10360-1
ISO 10360-2 siche  DIN EN ISO 10360-2
ISO 10360-3 siche  DIN EN ISO 10360-3
ISO 10360-4 siche  DIN EN ISO 10360-4
ISO 10360-5 siche  DIN EN ISO 10360-5
ISO 14253-1 siche  DIN EN ISO 14253-1
ISO 15530 (alle Teile) siche  DIN EN ISO 15530-3
ISO/TR 14638 siche  DIN V 32950

ISO/TR 16015 siche  DIN EN ISO 1 Beiblatt 1
ISO/TS 23165 siche  DIN ISO/TS 23165
ISO/IEC Guide 99 siehe Internationales Worterbuch der Metrologie (VIM)
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ISO 10360 besteht unter dem allgemeinen Titel ,Geometrical product specifications (GPS) — Acceptance and
reverification tests for coordinate measuring machines (CMM)“ aus folgenden Teilen:

— Part 1: Vocabulary

— Part 2: CMMs used for measuring linear dimensions

— Part 3: CMMs with the axis of a rotary table as the fourth axis

— Part 4: CMMs used in scanning measuring mode

— Part 5: CMMs using single and multiple stylus contacting probing systems
— Part 6: Estimation of errors in computing of Gaussian associated features
— Part 7: CMMs equipped with imaging probing systems

ISO 10360 besteht des Weiteren unter dem allgemeinen Titel ,Geometrical product specifications (GPS) —
Acceptance and reverification tests for coordinate measuring systems (CMS)* aus folgenden Teilen:

— Part 8: CMMs with optical distance sensors

— Part 9: CMMs with multiple probing systems

— Part 10: Laser trackers flir measuring point-to-point distances
Folgende Teile befinden sich in Vorbereitung:

— Part 12: Articulated-arm CMMs

Computertomographie ist Gegenstand eines zukiinftigen 11. Teils.
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Nationaler Anhang NA
(informativ)

Literaturhinweise

DIN EN ISO 1 Beiblatt 1, Geometrische Produktspezifikation (GPS) — Referenztemperatur fiir geometrische
Produktspezifikation und -priifung — Systematische Abweichungen und Beitrdge zur Messunsicherheit bei
Léngenmessungen aufgrund thermischer Einfllisse

DIN EN ISO 8015, Geometrische Produktspezifikation (GPS) — Grundlagen — Konzepte, Prinzipien und
Regeln

DIN EN ISO 10360-1, Geometrische  Produktspezifikation (GPS) —  Annahmepriifung  und
Bestéatigungspriifung fiir Koordinatenmessgeréate (KMG) — Teil 1: Begriffe

DIN EN ISO 10360-2, Geometrische  Produktspezifikation (GPS) —  Annahmepriifung  und
Bestétigungspriifung fiir Koordinatenmessgeréate (KMG) — Teil 2: KMG angewendet fiir Lingenmessungen
DIN EN ISO 10360-3, Geometrische  Produktspezifikation (GPS) —  Annahmepriifung  und
Bestéatigungspriifung fiir Koordinatenmessgeréate (KMG) — Teil 3: KMG mit der Achse eines Drehtisches als
vierte Achse

DIN EN ISO 10360-4, Geometrische Produktspezifikation (GPS) —  Annahmepriifung und

Bestétigungspriifung fiir Koordinatenmessgeréte (KMG) — Teil 4: KMG im Scanningmodus

DIN EN ISO 10360-5, Geometrische Produktspezifikation (GPS) —  Annahmepriifung  und
Bestétigungspriifung fiir Koordinatenmessgeréte (KMG) — Teil 5: Priifung der Antastabweichungen von KMG
mit beriihrendem Messkopfsystem

DIN EN ISO 14253-1, Geometrische Produktspezifikationen (GPS) — Prifung von Werkstiicken und
MeBgeréten durch Messen — Teil 1: Entscheidungsregeln fiir die Feststellung von Ubereinstimmung oder
Nichtlibereinstimmung mit Spezifikationen

DIN EN ISO 15530-3, Geometrische Produktspezifikationen (GPS) — Verfahren zur Ermittlung der
Messunsicherheit von Koordinatenmessgerédten (KMG) — Teil 3: Anwendung von kalibrierten Werkstiicken
oder Normalen

DIN ISO/TS 23165, Geometrische Produktspezifikation (GPS) — Leitfaden zur Ermittlung der

Testunsicherheit von Koordinatenmessgeréten (KMG)
DIN V 32950, Geometrische Produktspezifikation (GPS) — Ubersicht
Internationales Woérterbuch der Metrologie — Grundlegende und allgemeine Begriffe und zugeordnete

Benennungen (VIM), Deutsch-englische Fassung ISO/IEC-Leitfaden 99:2007, Korrigierte Fassung 2012,
ISBN 978-3-410-22472-3
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EUROPAISCHE NORM EN ISO 10360-8
EUROPEAN STANDARD
NORME EUROPEENNE Dezember 2013

ICS 17.040.30

Deutsche Fassung

Geometrische Produktspezifikation und -prufung (GPS) —
Annahme- und Bestatigungsprufung fur
Koordinatenmesssysteme (KMS) —

Teil 8: KMG mit optischen Abstandssensoren
(1ISO 10360-8:2013)

Geometrical product specifications (GPS) — Spécification géométrique des produits (GPS) —
Acceptance and reverification tests for coordinate Essais de réception et de vérification périodique des
measuring systems (CMS) — systéemes de mesure tridimensionnels (SMT) —
Part 8: CMMs with optical distance sensors Partie 8: MMT avec détecteurs optiques sans contact
(1SO 10360-8:2013) (1SO 10360-8:2013)

Diese Europaische Norm wurde vom CEN am 16. November 2013 angenommen.

Die CEN-Mitglieder sind gehalten, die CEN/CENELEC-Geschéftsordnung zu erfiillen, in der die Bedingungen festgelegt sind, unter denen
dieser Europaischen Norm ohne jede Anderung der Status einer nationalen Norm zu geben ist. Auf dem letzten Stand befindliche Listen
dieser nationalen Normen mit ihren bibliographischen Angaben sind beim Management-Zentrum des CEN-CENELEC oder bei jedem CEN-
Mitglied auf Anfrage erhaltlich.

Diese Europaische Norm besteht in drei offiziellen Fassungen (Deutsch, Englisch, Franzdsisch). Eine Fassung in einer anderen Sprache,
die von einem CEN-Mitglied in eigener Verantwortung durch Ubersetzung in seine Landessprache gemacht und dem Management-Zentrum
mitgeteilt worden ist, hat den gleichen Status wie die offiziellen Fassungen.

CEN-Mitglieder sind die nationalen Normungsinstitute von Belgien, Bulgarien, Danemark, Deutschland, der ehemaligen jugoslawischen
Republik Mazedonien, Estland, Finnland, Frankreich, Griechenland, Irland, Island, Italien, Kroatien, Lettland, Litauen, Luxemburg, Malta,
den Niederlanden, Norwegen, Osterreich, Polen, Portugal, Ruménien, Schweden, der Schweiz, der Slowakei, Slowenien, Spanien, der
Tschechischen Republik, der Turkei, Ungarn, dem Vereinigten Konigreich und Zypern.

. — |

EUROPAISCHES KOMITEE FUR NORMUNG
EUROPEAN COMMITTEE FOR STANDARDIZATION
COMITE EUROPEEN DE NORMALISATION

CEN-CENELEC Management-Zentrum: Avenue Marnix 17, B-1000 Briissel

© 2013 CEN  Alle Rechte der Verwertung, gleich in welcher Form und in welchem Ref. Nr. EN ISO 10360-8:2013 D
Verfahren, sind weltweit den nationalen Mitgliedern von CEN vorbehalten.
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Vorwort

Dieses Dokument (EN ISO 10360-8:2013) wurde vom Technischen Komitee ISO/TC 213 ,Dimensional and
geometrical product specifications and verification® in Zusammenarbeit mit dem Technischen Komitee
CEN/TC 290 ,Geometrische Produktspezifikationen und -prifung” erarbeitet, dessen Sekretariat vom AFNOR
gehalten wird.

Diese Europaische Norm muss den Status einer nationalen Norm erhalten, entweder durch Veroffentlichung
eines identischen Textes oder durch Anerkennung bis Juni 2014, und etwaige entgegenstehende nationale
Normen mussen bis Juni 2014 zuriickgezogen werden.

Es wird auf die Moglichkeit hingewiesen, dass einige Elemente dieses Dokuments Patentrechte beriihren
kénnen. CEN [und/oder CENELEC] sind nicht daflir verantwortlich, einige oder alle diesbeziglichen
Patentrechte zu identifizieren.

Entsprechend der CEN-CENELEC-Geschéaftsordnung sind die nationalen Normungsinstitute der folgenden
Lander gehalten, diese Europaische Norm zu tbernehmen: Belgien, Bulgarien, Danemark, Deutschland, die
ehemalige jugoslawische Republik Mazedonien, Estland, Finnland, Frankreich, Griechenland, Irland, Island,
Italien, Kroatien, Lettland, Litauen, Luxemburg, Malta, Niederlande, Norwegen, Osterreich, Polen, Portugal,
Rumanien, Schweden, Schweiz, Slowakei, Slowenien, Spanien, Tschechische Republik, Turkei, Ungarn,
Vereinigtes Konigreich und Zypern.

Anerkennungsnotiz

Der Text von 1SO 10360-8:2013 wurde vom CEN als EN ISO 10360-8:2013 ohne irgendeine Abanderung
genehmigt.
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Einleitung

Dieser Teil von I1SO 10360 ist eine Norm Uuber geometrische Produktspezifikationen (GPS) und als
allgemeines GPS-Dokument (siehe ISO/TR 14638) anzusehen. Er beeinflusst das Kettenglied 5 der Normen
Uber Maf3, Abstand, Radius, Winkel, Form, Richtung, Lage, Lauf und Bezlge. Fir weitergehende ausfiihrliche
Informationen Uber den Zusammenhang dieses Teils von 1SO 10360 mit anderen Normen und mit dem
GPS-Matrix-Modell siehe Anhang E.

Der ISO/GPS-Masterplan in ISO/TR 14638 gibt einen Uberblick (iber das ISO/GPS-System, von dem dieses
Dokument ein Teil ist. Die grundlegenden Regeln der ISO/GPS aus ISO 8015 gelten fiir dieses Dokument,
und die Standard-Entscheidungsregeln in ISO 14253-1 gelten fir Spezifikationen, die in Ubereinstimmung mit
diesem Dokument angegeben werden, solange nicht anderes festgelegt wird.

Die Prifungen in diesem Teil von ISO 10360 haben zwei Ziele:

a) die Prufung der Abweichung der Anzeige einer kalibrierten Priflange mit einem optischen Abstands-
sensor; und

b) die Prifung der Abweichungen des optischen Abstandssensors.

Die in dieser Norm behandelten optischen Abstandssensoren werden in zwei Arten unterschieden,

— punktférmig messende Sensoren; und

— flachenhaft messende Sensoren (z. B. Laserpunktscanner, Laserlinienscanner, Streifenprojektion).

Die Vorteile dieser Priifungen sind, dass das Messergebnis direkt auf die Langeneinheit Meter zuriickgefiihrt
werden kann, und dass sie Informationen dariber liefern, wie sich das KMG (Koordinatenmessgerate) bei
ahnlichen Langenmessungen verhalt.

Die Gliederung dieses Teils von ISO 10360 entspricht der von ISO 10360-2 und 1SO 10360-5, die fir KMG mit
berihrenden Messkopfsystemen gelten. Die Prifmethodik ist in diesen drei Teilen von ISO 10360 absichtlich

ahnlich gestaltet. Die bestehenden Unterschiede kdnnen bei zukiinftigen Uberarbeitungen dieses Teils oder
von ISO 10360-2 beseitigt werden.
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1 Anwendungsbereich

Dieser Teil von ISO 10360 legt die Annahmeprifungen zum Nachweis der Leistungsfahigkeit eines
Koordinatenmessgerates (KMG) fir Ldngenmessungen fest, wie sie vom Hersteller angegeben ist. Er legt
auch die Bestatigungsprifungen fest, die es dem Anwender ermdglichen, wiederholt periodisch die Leistungs-
fahigkeit des KMG zu prufen. Die Annahme- und Bestatigungsprufungen in diesem Teil von ISO 10360 sind
nur auf kartesische KMG mit optischen Abstandssensoren anwendbar. Diese Norm gilt nicht ausdricklich fur
nicht-kartesische KMG, die Parteien dirfen jedoch im gegenseitigen Einvernehmen diesen Teil von
ISO 10360 auch auf nicht-kartesische KMG anwenden.

ANMERKUNG Dieser Teil von ISO 10360 gilt nicht fir KMG, deren Messvolumen bedeutend geringer ist als die GroRe
der Prifkugel, wobei das Prinzip, die Prifkérper und das Verfahren der im vorliegenden Teil von ISO 10360
beschriebenen Prifungen fur die Annahme- und Bestatigungsprifung dieser KMG dennoch nitzlich sind, entweder im Ist-
Zustand oder mit veranderten Parametern, wie z. B. GréRRe der Priifkdrper und Anzahl der Messungen.

Dieser Teil von ISO 10360 legt fest:
— Leistungsanforderungen, die vom Hersteller oder vom Anwender eines KMG festgelegt werden koénnen;

— die Art und Weise der Durchfihrung der Annahme- und Bestatigungsprifungen zum Nachweis der
festgelegten Anforderungen;

— Regeln zur Bestétigung der Ubereinstimmung; und

— Anwendungen, fiir die die Annahme- und Bestatigungsprifungen eingesetzt werden kénnen.

2 Normative Verweisungen

Die folgenden Dokumente, die in diesem Dokument teilweise oder als Ganzes zitiert werden, sind fur die
Anwendung dieses Dokuments erforderlich. Bei datierten Verweisungen gilt nur die in Bezug genommene
Ausgabe. Bei undatierten Verweisungen gilt die letzte Ausgabe des in Bezug genommenen Dokuments
(einschlieBlich aller Anderungen).

ISO 10360-1:2000, Geometrical Product Specifications (GPS) — Acceptance and reverification tests for
coordinate measuring machines (CMM) — Part 1: Vocabulary

ISO 10360-2:2009, Geometrical Product Specifications (GPS) — Acceptance and reverification tests for
coordinate measuring machines (CMM) — Part 2: CMMSs used for measuring linear dimensions

ISO 10360-5:2010, Geometrical Product Specifications (GPS) — Acceptance and reverification tests for
coordinate measuring machines (CMM) — Part 5: CMMs using single and multiple stylus contacting probing
systems

ISO 14253-1, Geometrical Product Specifications (GPS) — Inspection by measurement of workpieces and
measuring equipment — Part 1: Decision rules for proving conformity or nonconformity with specifications

ISO/TS 23165:2006, Geometrical Product Specifications (GPS) — Guidelines for the evaluation of coordinate
measuring machine (CMM) test uncertainty

ISO/IEC Guide 99, International Vocabulary of Metrology — Basic and general concepts and associated terms
(VIM)
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3 Begriffe

Fir die Anwendung dieses Teils von ISO 10360 gelten die Begriffe nach ISO 10360-1, 1SO 14253-1 und
ISO/IEC Guide 99 und die folgenden Begriffe.

31

optischer Abstandssensor

nicht-beriihrendes Messkopfsystem, das einen korrigierten Messpunkt mittels des optischen Abstandsmess-
prinzips ermittelt

Anmerkung 1 zum Begriff: Typische Messprinzipien sind die Triangulation und die koaxiale Abstandsmessung.
Ersteres schlief3t die Projektion von strukturierten Linien, Moiré-Projektion, Streifenprojektion, Punktabtastung usw. ein,
wobei letzteres die Interferometrie und konfokale Systeme umfasst.

3.2

lokale Priifebene

Ebenheitsnormal, das zur Bewertung der Antastabweichung-Form verwendet wird, wenn das Antastverhalten
gepruft wird

Anmerkung 1 zum Begriff: Eine lokale Priifebene wird zusatzlich zu der Prifkugel eingesetzt, die zur Bewertung
sowohl der Antastabweichung-Form als auch der Antastabweichung-Maf verwendet wird.

Anmerkung 2 zum Begriff: Eine lokale Prifebene ist dann fiir die Prifung des Antastverhaltens nitzlich, wenn eine
gréRere kalibrierte Prifkugel, die fur einen optischen Abstandssensor mit gréRerer Sensorflache geeignet ist, in der Praxis
schlecht umsetzbar ist. Bild 5 zeigt ein Ablaufdiagramm zur Auswahl der Prifkorper.

3.3
globale Prifebene
Ebenheitsnormal, das zur Prifung der Ebenheitsmessabweichung verwendet wird

Anmerkung 1 zum Begriff: Die globale Prufebene ist dafur vorgesehen, das Formmessverhalten eines KMG mit
optischem Abstandssensor zu prifen, wenn das System zum Messen einer groferen Flache als der Sensorflache
verwendet wird.

34

Sensorflache

die von dem optischen Abstandssensor beleuchtete Flache, wenn ein Sensor vom Typ des zwei-
dimensionalen Bildprojektionssensors verwendet wird

Anmerkung 1 zum Begriff: Die Sensorflache wird nicht ausschliellich anhand der Lange der projizierten Linie des
Sensors bestimmt, sondern auch anhand der Lange der durch das KMG durchgefiihrten Sensorbewegung, wenn
Linienscansensoren oder Punktscansensoren verwendet werden.

Siehe Bild 1.

Documents
6 Document Sharing Hub

Full document details: DIN EN ISO 10360-8:2014-03


http://www.avadocuments.com/doc/din-en-iso-10360-8-2014-03
http://www.avadocuments.com/doc/din-en-iso-10360-8-2014-03

DIN EN ISO 10360-8:2014-03
EN ISO 10360-8:2013 (D)

a) Beispiel von Linienscan- bzw. b) Beispiel eines zweidimensionalen
Punktscansensoren Bildprojektionssensors
Legende

Lg Lange der Projektionslinie
Ly Lénge der Sensorbewegung

a Linienscan- bzw. Punktscansensor
b  zweidimensionaler Bildprojektionssensor
¢ Sensorachse
d Sensorflache
e Sensorbewegung
Bild 1 — Definition der Sensorflache
3.5

Antastabweichung-Form

PEorm.sph.1 x 25;:0D8

Anzeigeabweichung, innerhalb der die Spannweite entweder der Radien durch die Einpassung von auf einer
kugelférmigen Malverkdrperung gemessenen Punkten nach der Methode der kleinsten Quadrate
(zugeordnetes Geometrieelement nach Gaul}) ermittelt werden kann, oder ergadnzt mit den senkrechten
Abstanden, die durch die Einpassung nach der Methode der kleinsten Quadrate aus Punkten ermittelt werden
koénnen, die an einer lokalen Prifebene gemessen wurden

Anmerkung 1 zum Begriff: Das Symbol P in PForm.Sph.1><25:j:ODS bedeutet, dass die Abweichung mit der

Leistungsfahigkeit des Messkopfsystems zusammenhangt, der Kennzeichner Form.Sph gibt an, dass er mit der
Antastabweichung-Form zusammenhdngt, und der Kennzeichner ODS gibt an, dass er mit dem optischen
Abstandssensor zusammenhangt. Der Kennzeichner ; bezeichnet die Messbedingungen des KMG.
PForm.Sph.1 x 25:Tr-0Ds ist die translatorische optische Antastabweichung-Form, die vorliegt, wenn der Sensor von dem

KMG bewegt wird und Messungen an verschiedenen Positionen vorgenommen werden. PForm.Sph.1 % 25:ArtODs Ist die

optische Antastabweichung-Form in Dreh-Schwenk-Stellungen, die vorliegt, wenn die Ausrichtung des Sensors zusatzlich
von einem Dreh-Schwenk-System verandert wird. Prqom sph 1 « 25:5t:0Ds ISt die stationare optische Antastabweichung-

Form, die vorliegt, wenn der Sensor wahrend der Messungen nicht vom KMG bewegt wird (siehe Bild 3).

Anmerkung 2 zum Begriff: Die Antastabweichung-Form ist bestimmt durch die Abweichungen der Sensoren (wie
Rauschen, Digitalisierungsabweichungen, Bildverzerrung, optische Wechselwirkung mit der Oberflache des Prufkdrpers,
Kalibrierabweichungen des Sensors, fehlerhafte Algorithmen bei der Messdatenverarbeitung) und die Abweichungen des
KMG.

Siehe Bild 2.
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3 $

[

£ =
RIS

Psize.sph. 125008 = Dimeas = Deal PFom Sph.1x25:008

Legende
Dy kalibrierter Durchmesser der Priifkugel
Dpeas 9emessener Durchmesser der Priifkugel

GS zugeordnete Kugel nach Gaul
MP Messpunkt

Bild 2 — Erlauterung von Pr, sph 1 x 25:005 UNd Psize sph.1 x 25:/:0DS

X _tr

_ 'IZOdS

M
’"‘\ H
111 Npaengens )

a) translatorisch b) Dreh-Schwenk-Stellungen c) stationar

Legende

ods optischer Abstandssensor
s Prifkugel
x_tr  Translationsbewegung

x_art Dreh-/Schwenkbewegung
Bild 3 — Erlauterung von Tr, Art und St
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3.6
Antaststreuung

PEorm.Sph.D95%::0DS
kleinste Breite einer Kugelhille oder kleinster Abstand von zwei parallelen Ebenen, die 95 % aller
Datenpunkte einschlielRen

Anmerkung 1 zum Begriff: ~ Das Symbol P in Pgqm sph.pos%;:ops bedeutet, dass die Abweichung mit der

Leistungsfahigkeit des Messkopfsystems zusammenhangt, der Kennzeichner Form.Sph gibt an, dass er mit der
Antastabweichung-Form zusammenhangt, der Kennzeichner D95% bedeutet, dass er mit der Streuung von 95 % der
Messpunkte zusammenhéangt und der Kennzeichner ODS gibt an, dass er mit dem optischen Abstandssensor
zusammenhangt. Der Kennzeichner; bezeichnet die Messbedingungen des KMG. PForm.Sph.D95%:Tr:ODS ist die

translatorische Antaststreuung, die vorliegt, wenn der Sensor von dem KMG bewegt wird und Messungen an
verschiedenen Positionen vorgenommen werden. Prom sph.D95%:Art:0Ds it die Antaststreuung in Dreh-Schwenk-

Stellungen, die vorliegt, wenn die Ausrichtung des Sensors zusétzlich von einem Dreh-Schwenk-System verandert wird.
PForm.Sph.D95%:St:ODS ist die stationdre Antaststreuung, die vorliegt, wenn der Sensor wahrend der Messungen nicht

bewegt wird (siehe Bild 3).

Anmerkung 2 zum Begriff: Die Antaststreuung des Messkopfsystems wird auch als Spannweite oder Dicke der
Antast(punkt)wolke bezeichnet.

Anmerkung 3 zum Begriff: 5% der Messpunkte werden entfernt, um Pgrom, gphpo5%:;:0Ds ZU  bestimmen.

Gegebenenfalls in den Messdaten vorhandene Ausreifer-Datenpunkte kdnnen bei diesem Vorgang ebenfalls entfernt
werden.

Anmerkung 4 zum Begriff: Fir diese spezielle Definition, wird die Ebene als Kugel mit einem unendlichen Radius
angesehen.

3.7
Antastabweichung-MaR

Psize.Sph.1 x 25;:0D8

Abweichung der Anzeige fiir die Differenz zwischen dem Durchmesser einer nach der Methode der kleinsten
Quadrate besteingepassten Kugel durch 25 reprasentative Punkte auf einer Prifkugel und ihrem kalibrierten
Durchmesser

Anmerkung 1 zum Begriff: Das Symbol P in PSize.Sph.1><25:j:ODS bedeutet, dass die Abweichung mit der

Leistungsfahigkeit des Messkopfsystems zusammenhéangt, der Kennzeichner Size.Sph gibt an, dass er mit der
Antastabweichung-Mall zusammenhangt und der Kennzeichner ODS gibt an, dass er mit dem optischen Abstandssensor
zusammenhangt. Der Kennzeichner j bezeichnet die Messbedingungen des KMG. PSize.Sph.1 % 25:Trops ist die

translatorische optische Antastabweichung-MaR, die vorliegt, wenn der Sensor von dem KMG bewegt wird und
Messungen an verschiedenen Positionen vorgenommen werden. PSize.Sph.1><25:Art:ODS ist die optische

Antastabweichung-Maf} in Dreh-Schwenk-Stellungen, die vorliegt, wenn die Ausrichtung des Sensors zusatzlich von
einem Dreh-Schwenk-System verandert wird. Pgj e 5ph 1 x 25:5t:0Ds ist die stationare optische Antastabweichung-Maf,

die vorliegt, wenn der Sensor wahrend der Messungen nicht bewegt wird (siehe Bild 3).

Anmerkung 2 zum Begriff: Die Antastabweichung ist bestimmt durch die Abweichungen des Sensors (wie Rauschen,
Digitalisierungsabweichungen, Bildverzerrung, optische Wechselwirkung mit der Oberflaiche des Prifkérpers, Kalibrier-
abweichungen des Sensors, fehlerhafte Algorithmen bei der Messdatenverarbeitung) und die Abweichungen des KMG.

Siehe Bild 2.
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3.8

Gesamt-Antastabweichung-MaR

Psize sph.All;j:0DS

Abweichung der Anzeige fiir die Differenz zwischen dem Durchmesser einer nach der Methode der kleinsten
Quadrate besteingepassten Kugel durch alle auf einer Prifkugel gemessenen Punkte und ihrem kalibrierten
Durchmesser

Anmerkung 1 zum Begriff: ~ Das Symbol P in Pg;,e sph all:oDs Pedeutet, dass die Abweichung mit der Leistungs-

fahigkeit des Messkopfsystems zusammenhéngt, der Kennzeichner Size.Sph gibt an, dass er mit der Antastabwei-
chung-Mall zusammenhangt, der Kennzeichner All gibt an, dass alle Messpunkte fiir die Berechnung verwendet werden
und der Kennzeichner ODS gibt an, dass er mit dem optischen Abstandssensor zusammenhangt. Der Kennzeichner j
bezeichnet die Messbedingungen des KMG. Pgj,e gphalTrops it die translatorische optische Gesamt-

Antastabweichung-MaR, die vorliegt, wenn der Sensor von dem KMG bewegt wird und Messungen an verschiedenen
Positionen vorgenommen werden. PSize.Sph.AIl:Art:ODS ist die optische Gesamt-Antastabweichung-Maf in Dreh-Schwenk-

Stellungen, die vorliegt, wenn die Ausrichtung des Sensors zusatzlich von einem Dreh-Schwenk-System verandert wird.
Psize sph.All:st:0Ds ist die stationare optische Gesamt-Antastabweichung-MaB, die vorliegt, wenn der Sensor wahrend der

Messungen nicht bewegt wird (siehe Bild 3).

Anmerkung 2 zum Begriff: Die Antastabweichung ist bestimmt durch die Abweichungen des Sensors (wie Rauschen,
Digitalisierungsabweichungen, Bildverzerrung, optische Wechselwirkung mit der Oberfliche des Prifkorpers, Kalibrier-
abweichungen des Sensors, fehlerhafte Algorithmen bei der Messdatenverarbeitung) und die Abweichungen des KMG.

3.9

Langenmessabweichung

Egi..ops

Eynij:ops

Anzeigeabweichung bei der Messung einer kalibrierten Pruflange

Anmerkung 1 zum Begriff:  Das Symbol £ in Ep;.;.opg oder Eyy;.;.ops bedeutet, dass die Abweichung mit der Messab-

weichung zusammenhéngt, der Kennzeichner Bi oder Uni gibt an, dass er mit der bidirektionalen oder unidirektionalen
Langenmessabweichung zusammenhangt und der Kennzeichner ODS gibt an, dass er mit dem optischen Abstands-
sensor zusammenhangt. Der Kennzeichner j bezeichnet die Messbedingungen des KMG. Eg;.1,-0ps oder Eyni-Tr-0Ds ist

die translatorische optische Langenmessabweichung, die vorliegt, wenn der Sensor von dem KMG bewegt wird und
Messungen an verschiedenen Positionen vorgenommen werden. Egjart-0ps ©der Eyniart:0ops ist die optische

Langenmessabweichung in Dreh-Schwenk-Stellungen, die vorliegt, wenn die Ausrichtung des Sensors zusatzlich von
einem Dreh-Schwenk-System verandert wird. Epjgtops ©0der Eynistops Iist die stationdre optische

Langenmessabweichung, die vorliegt, wenn der Sensor wahrend der Messungen nicht bewegt wird.

Anmerkung 2 zum Begriff: Eine kalibrierte Priflange kann entweder bidirektional kalibriert oder unidirektional kalibriert
sein. Siehe Anhang B flr Einzelheiten hierzu.

3.10
Ebenheitsmessabweichung

EEorm.Pla.D95%;:0DS
kleinster Abstand von zwei parallelen Ebenen, die 95 % aller auf einer globalen Prifebene gemessenen
Punkte einschlielen

Anmerkung 1 zum Begriff: Das Symbol E in EForm.PIa.D95%:j:ODS bedeutet, dass die Abweichung mit der Messab-

weichung zusammenhangt, der Kennzeichner Form.Pla gibt an, dass er mit der Ebenheitsmessabweichung zusammen-
hangt, der Kennzeichner D95 % bedeutet, dass er mit der Streuung von 95 % der Messpunkte zusammenhangt und der
Kennzeichner ODS gibt an, dass er mit dem optischen Abstandssensor zusammenhangt. Der Kennzeichner j bezeichnet
die Messbedingungen des KMG. Erqm pla.D95%:Tr-0Ds ISt die translatorische Ebenheitsmessabweichung, die vorliegt,

wenn der Sensor von dem KMG bewegt wird und Messungen an verschiedenen Positionen vorgenommen werden.
EEom.Pla.D95%:Art:0Ds ist die Ebenheitsmessabweichung in Dreh-Schwenk-Stellungen, die vorliegt, wenn die

Ausrichtung des Sensors zuséatzlich von einem Dreh-Schwenk-System verandert wird.
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3.1
Fehlergrenze der Antastabweichung-Form

PEorm.Sph.1 x 25;:0DS,MPE
durch Spezifikationen erlaubter Extremwert von Pr,, spn 1 « 25:0Ds als maximal zulassige Abweichung

Anmerkung 1 zum Begriff: Die Fehlergrenze der Antastabweichung-Form PForm.Sph.1 x 25:7:0DS,MPE darf in einer der
drei Formen angegeben werden:

a) PForm.Sph.1 x 25;/:0DS,MPE = Minimum von (4 + Lp/K) und B, oder

b)  Prorm.Sph.1 x 25;:0D8,MPE = (4 + Lp/K), oder

¢)  PFom.Sph.1 x 25,:0DS,MPE = B
Dabei ist

A eine positive Konstante, angegeben in Mikrometer und festgelegt vom Hersteller;
K  eine positive Konstante der Dimension eins, festgelegt vom Hersteller;

Lp der Abstand in 3D zwischen den Mittelpunkten der Referenzkugel und der Prifkugel (oder Prifebene), in
Millimeter;

B die maximale zuladssige Abweichung PForm.Sph.1 x 25:7:0DS,MPE in Mikrometer, wie vom Hersteller festgelegt.

3.12
Grenzwert der Antaststreuung

PForm.Sph.D95%;:0DS,MPL
durch Spezifikationen erlaubter Extremwert von Prym spn pgs%;:ops als maximal zulassige Abweichung

Anmerkung 1 zum Begriff: Der Grenzwert der Antaststreuung Prom, 95% X MPLN1) darf in einer der drei Formen ange-
geben werden:

a) PFormSphD95%jODS,MPL = Minimum von (A + LP/K) und B, oder

b)  PForm.Sph.D95%;:0D8,MPL = (4 + Lp/K), oder
¢)  PForm.Sph.D95%::0DS,MPL = B-
Dabei ist
A eine positive Konstante, angegeben in Mikrometer und festgelegt vom Hersteller;
K  eine positive Konstante der Dimension eins, festgelegt vom Hersteller;
Lp der Abstand in 3D zwischen den Mittelpunkten der Referenzkugel und der Prifkugel, in Millimeter;
B die maximale zuladssige Abweichung PForm.Sph.D95%:j:ODS,MPL’ in Mikrometer, wie vom Hersteller festgelegt.

3.13
Fehlergrenze der Antastabweichung-MaR

Psize.sph.1 x 25;:0DS,MPE
durch Spezifikationen erlaubter Extremwert von Pg;,¢ gon 1 « 25;:0ps als maximal zulassige Abweichung

Anmerkung 1 zum Begriff: ~ Die Fehlergrenze der Antastabweichung-Maf Pg;,e sph.1 x 25::0Ds,mPE darf in einer der
drei Formen angegeben werden:

a) PSiZG.Sph.1 x 25::0DS,MPE = Minimum von (A + LP/K) und B, oder

b)  Psize.Sph.1 x 25;:0D08,MPE = (4 + Lp/K), oder

¢)  Psize.Sph.1 x 25;:0DS,MPE = B

N1 i - .
) Nationale FuRnote: Der Grenzwert der Antaststreuung ist PEorm.Sph.D95%::0DS,MPL
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Dabei ist
A eine positive Konstante, angegeben in Mikrometer und festgelegt vom Hersteller;
K eine positive Konstante der Dimension eins, festgelegt vom Hersteller;
Lp der Abstand in 3D zwischen den Mittelpunkten der Referenzkugel und der Prifkugel, in Millimeter;
B die maximale zuldssige Abweichung PSize.Sph.1 x 25::0DS,MPE in Mikrometer, wie vom Hersteller festgelegt.

3.14
Fehlergrenze der Gesamt-Antastabweichung-MaR

PSize.Sph.All:0DS,MPE
durch Spezifikationen erlaubter Extremwert von Pg;,¢ gon all:0ps als maximal zulassige Abweichung

Anmerkung 1 zum Begriff:  Die Fehlergrenze der Gesamt-Antastabweichung-MaB Pg;,¢ sph All:0DS,MPE darf in einer
der drei Formen angegeben werden:

a) PSlzeSphAleODS MPE = Minimum von (A + LP/K) und B, oder

b)  Psize.sph.Allj:0DS,MPE = (4 + Lp/K), oder
¢)  Psize.Sph.All:0DS,MPE = B-
Dabei ist
A eine positive Konstante, angegeben in Mikrometer und festgelegt vom Hersteller;
K  eine positive Konstante der Dimension eins, festgelegt vom Hersteller;
Lp der Abstand in 3D zwischen den Mittelpunkten der Referenzkugel und der Prifkugel, in Millimeter;
B die maximale zulassige Abweichung Psg;,e sph All;:0DS,MPE: in Mikrometer, wie vom Hersteller festgelegt.

3.15
Fehlergrenze der Langenmessabweichung

Egi.:ops,MPE
Eyni;j:ops,MPE
durch Spezifikationen erlaubter Extremwert von Eg;.;.opg oder Eyy;...ops als maximale zulassige Abweichung

3.16
Fehlergrenze der Ebenheitsmessabweichung

EForm.Pla.D95%;:0DS,MPE
durch Spezifikationen erlaubter Extremwert von Eg,m, pia poses:ops als maximale zulassige Abweichung

Anmerkung 1 zum Begriff: Die Fehlergrenze der Ebenheitsmessabweichung EForm.PIa.D95%:j:ODS mvpe darf in einer
der drei Formen angegeben werden:

a) EForm.PIa.D95%:j:ODS,MPE = Minimum von (A + LF/K) und B, oder

b)  Erorm.Pla.D95%::0DS,MPE = (4 + Lg/K), oder

¢)  EForm.Pla.D95%;:0DS,MPE = B

Dabei ist
A eine positive Konstante, angegeben in Mikrometer und festgelegt vom Hersteller;
K  eine positive Konstante der Dimension eins, festgelegt vom Hersteller;
Lg die grolite Seitenlange der bewerteten Ebene, in Millimeter;

B die maximale zuldssige Abweichung EForm.PIa.DQS%:j:ODS,MPE’ in Mikrometer, wie vom Hersteller festgelegt.

Documents
12 Document Sharing Hub

Full document details: DIN EN ISO 10360-8:2014-03


http://www.avadocuments.com/doc/din-en-iso-10360-8-2014-03
http://www.avadocuments.com/doc/din-en-iso-10360-8-2014-03

DIN EN ISO 10360-8:2014-03
EN ISO 10360-8:2013 (D)

3.17
Lageabweichung fiir Dreh-Schwenk-Stellungen

Lpjia 5 x 25:Art:0DS
Durchmesser der kleinsten umschriebenen Kugel der Mittelpunkte aller finf Kugeln

Anmerkung 1 zum Begriff: Solange der Ort der Prifkugel nach der GaulR-Methode aus Punkten bestimmt werden
kann, werden die Messungen in flinf verschiedenen Dreh-Schwenk-Stellungen an einer Prifkugel, welche sich beliebig in
einem raumlichen Messbereich befindet, aufgenommen.

Anmerkung 2 zum Begriff. ~ Das Symbol L in Lp;; 5« 25:Art:0Ds Pedeutet, dass es sich um einen Ortswert handelt, der

Kennzeichner ,Art“ bezeichnet die Messbedingungen des KMG und der Kennzeichner ODS gibt an, dass er mit dem
optischen Abstandssensor zusammenhangt.

Anmerkung 3 zum Begriff.:  Alle Symbole, die in diesem Anhang genutzt werden, sind in Tabelle D.1 aufgeflhrt.

Anmerkung 4 zum Begriff:  Alle Werte sind Betrage.

3.18
Grenzwert der Lageabweichung fiir Dreh-Schwenk-Stellungen

Lpia.5 x 25:Art:0DS,MPL
durch Spezifikationen, Vorschriften, und so weiter fir KMG erlaubter Extremwert fur die Lageabweichung fiir
Dreh-Schwenk-Stellungen (3.17), Lpia 5 x 25:Art:0DS

Anmerkung 1 zum Begriff: ~ Der Grenzwert der Lageabweichung fiir Dreh-Schwenk-Stellungen, Lpjg 5 « 25-Art:0DS MPL:
kann in einer der 3 Formen angegeben werden:

a) Lpjas« 25:Art:ODS MPL = Minimum von (4 + Lp/K) und B, oder

b)  Lpia.5 x 25:Art:0DS,MPL = (4 + Lp/K), oder
) Lpiasx 25:Att:0DS MPL = B
Dabei ist
A  eine positive Konstante, angegeben in Mikrometer und festgelegt vom Hersteller;
K  eine positive Konstante der Dimension eins, festgelegt vom Hersteller;
Lp der Abstand in 3D zwischen den Mittelpunkten der Referenzkugel und der Prifkugel, in Millimeter;
B der Grenzwert der Messabweichung Lp, 5 « 25:art:0Ds» iN Mikrometer, wie vom Hersteller festgelegt.
Anmerkung 2 zum Begriff: Die Spezifikation des Grenzwertes der Messabweichung (MPL) wird im Gegensatz zur

Spezifikation der Fehlergrenze (MPE) angewendet, wenn bei der Priifung keine Messabweichungen ermittelt werden, d. h.
die Prifung einer MPL-Spezifikation erfordert keine Verwendung von kalibrierten Priifkérpern.
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4 Symbole

Fir die Anwendung dieser Internationalen Norm gelten die Symbole von Tabelle 1.

Tabelle 1 — Symbole

Symbol Bedeutung

PEorm.sph.1 x 25;:0DS Antastabweichung-Form

Prorm.sph.D95%;:0Ds | Antaststreuung

Psize.Sph.1 x 25;:0DS Antastabweichung-MaR

Psize.sph.Allj:0DS Gesamt-Antastabweichung-Maf}
Egi..ops bidirektionale Langenmessabweichung
Eyni;.ops unidirektionale Langenmessabweichung
EEomm.Pla.D95%;:0DS Ebenheitsmessabweichung

Pporm,sph,1 x 25;:0D8,MPE | Fehlergrenze der Antastabweichung-Form

P Form.Sph.D95%::0DS,MPL | Grenzwert der Antaststreuung

Psize sph.1 x 25;:00s,MPE | Fehlergrenze der Antastabweichung-MaR

PSize,Sph.All;j;ODS‘MPE Fehlergrenze der Gesamt-Antastabweichung-Maf}

Egi.;.ops,MPE Fehlergrenze der bidirektionalen Langenmessabweichung

Eyni:j:ops,MPE Fehlergrenze der unidirektionalen Langenmessabweichung

EEom.Pla.095%;:00s,MPE | Fehlergrenze der Ebenheitsmessabweichung

Lpia 5 x 25:Art:0DS Lageabweichung fur Dreh-Schwenk-Stellungen

Lpjia 5 x 25:Art:0DS,MPL Grenzwert der Lageabweichung fiir Dreh-Schwenk-Stellungen

Die folgenden Kennzeichner werden anstelle von j in den vorstehend genannten Definitionen verwendet.

T translatorisch; wenn der Sensor vom KMG bewegt wird und Messungen an
r : " .
verschiedenen Positionen durchgeflihrt werden
Art in Dreh-Schwenk-Stellungen; wenn die Orientierung des Sensors zuséatzlich
durch ein Dreh-Schwenk-System verandert wird
st stationar; wenn der Sensor wahrend der Messungen nicht vom KMG bewegt
wird
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5 Anforderungen an die metrologischen Eigenschaften

5.1 Umgebungsbedingungen

Die Grenzen fir die zuladssigen Umgebungsbedingungen wie Temperaturbedingungen, Luftfeuchtigkeit,
Schwingungen und Umgebungsbeleuchtung am Aufstellort, die die Messungen beeinflussen, sind anzugeben
durch:

— den Hersteller im Fall von Annahmeprifungen;

— den Anwender im Fall von Bestatigungsprifungen.

In beiden Fallen kann der Anwender die Umgebungsbedingungen, unter denen die Priifung durchgefiihrt wird,
innerhalb der im KMG-Datenblatt vom Hersteller festgelegten Grenzen frei wahlen.

Der Anwender ist dafiir verantwortlich, die Umgebungsbedingungen fir das KMG bereitzustellen, wie sie

durch den Hersteller im Datenblatt festgelegt sind. Wenn die Umgebung diese Forderungen nicht erfullt, dann
kann nicht gefordert werden, dass die Fehlergrenzen eingehalten werden.

5.2 Betriebsbedingungen

Das KMG muss nach den Verfahren betrieben werden, die im Betriebshandbuch des Herstellers angegeben
sind, wenn die im Abschnitt 6 angegebenen Priifungen durchgefiihrt werden.

Die im mitzuliefernden Betriebshandbuch des Herstellers zu befolgenden Teile sind:
a) Vorlauf- und Aufwarmzyklen des Geréates;

b) Einmessen des Messkopfsystems;

c) thermische Stabilitat des Messkopfsystems vor dem Einmessen,;

d) Position, Typ und Anzahl der Temperaturaufnehmer; und

e) Softwarefilter.

ANMERKUNG Das Einmessen des Messkopfsystems kann die Einstellung des Messkopfkoordinatensystems, die
Beleuchtungseinstellung, die Einstellung der Filterkonfiguration usw. umfassen.

5.3 Antastabweichung-Form

Die Antastabweichung-Form Prom spn 15 255.0ps darf die Fehlergrenze Proiy gpn 1 « 25;:0ps,MPE  d€r
Antastabweichung-Form nicht Uberschreiten, die festgelegt ist:

— vom Hersteller im Fall von Annahmeprufungen,
— vom Anwender im Fall von Bestatigungsprifungen.

Die Antastabweichung-Form Py, spn 1 < 255.0ps und die  Fehlergrenze  Proiy, gpn. 1 « 25;:0ps,MPE  der
Antastabweichung-Form werden in Mikrometer angegeben.

Hersteller diirfen nach ihrem Ermessen optionale zusatzliche Spezifikationen von Prqm sph 1 x 25::00s mpE fUr
besondere Betriebsbedingungen angeben.

Documents
Document Sharinﬂ-,,Hub

Full document details: DIN EN ISO 10360-8:2014-03


http://www.avadocuments.com/doc/din-en-iso-10360-8-2014-03
http://www.avadocuments.com/doc/din-en-iso-10360-8-2014-03

