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promovieren, die uneingeschränkte Unterstützung meiner Arbeit und die große Freiheit,
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hat.
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Messkopf . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 87

4.4.2 Mehrere Schaltbedingungen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 89

4.4.3 Beispiel: Kartesisches Koordinatenmessgerät mit schaltendem

Kugelmesstaster . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 90

5 Messkonzept für Koordinatenmessroboter 93
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