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#–s corr Korrekturvektor für translatorische Nachführung

#–s nf Vektor für translatorische Nachführung

#–s v Vorlaufweg. Weg von Startpunkt einer Antastbewegung bis zum Ober-

flächenkontakt

#–a Vektor der Antastbewegung

#–c Vektor der Elemente der Übertragungsmatrix

#–

d Vektor der Sensorauslenkungen in X-,Y- u. Z-Richtung

#–

d ∗ Vektor aller eingebrachten Tasterauslenkungen aller Messpunkte zur Be-

rechnung der Übertragungsmatrix

#–g Richtungsvektor einer Geraden

#–n Normalenvektor

#–u Vektor der Sensorausgangsspannungen in X-,Y- u. Z-Richtung

#–v , #–w Differenzvektoren benachbarter Kugelplattenkugeln

dA Sollbetrag der Tasterauslenkung während Arrayausrichtung

E Ebene

EGS Projektionsebene für Graham-Scan



xii Symbolverzeichnis

FN Normalkraftkomponente

FT Tangentialkraftkomponente

G Gerade

Ga anzugleichendes Gitter für Orientierungsausgleich

Gref Referenzgitter für Orientierungsausgleich

hB Höhe des Kugeläqutors der Kugelplatte über dem Si-Substrat

NE Anzahl der zur Kontaktpunktextrapolation verwendeten Messpunkte

RTK Tastkugelradius

smax maximal erlaubte Tastkugelverschiebung durch Rotationsschritt

usw Spannungsschwellwert für Antastung mit nicht eingemessenem Array



xiii

Abkürzungsverzeichnis

AKS Array-Koordinatensystem

MKS Maschinen-Koordinatensystem

WKS Werkstück-Koordinatensystem

TKS Taster-Koordinatensystem

KKS Kugelplatten-Koordinatensystem

KMG Koordinatenmessgerät

GUI Graphical User Interface

KH Konvexe Hülle

BP Berührpunkt – Punkt des tatsächlichen Oberflächenkontaktes von

Tastkörper und Messobjekt

KP Kontaktpunkt – Position des Array im Moment des beginnenden Kontakts

eines Tasters mit dem Messobjekt

SP Schwerpunkt

DP Drehpunkt


