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Capitolo 9: Dati tecnici 
Questo capitolo contiene le specifiche tecniche del Vantage. Per gli altri modelli 
Laser Tracker FARO, vedere il manuale dell'utente originale fornito con il Laser 
Tracker di FARO o contattare l'assistenza clienti FARO.

Specifiche generali e condizioni nominali 
DIMENSIONI 

Laser Tracker Measuring Head 224(L) x 416(A) mm

Unità di controllo principale 290(L) x 158(P) x 214(A) mm

PESO 

Laser Tracker Measuring Head 12,6 kg

CONDIZIONI NOMINALI 

Distanza volume di misurazione 

Intervallo angolo orizzontale 
Intervallo angolo verticale 

80 m con target selezionati
60 m standard 1,5" SMR
40 m standard 7/8" SMR
30 m standard 1/2" SMR

360 gradi – rotazione infinita
130 gradi (+77,9/-52,1)

Intervallo di temperatura 
Esercizio Min -15 °C, Max 50 °C

Min 5 °F, Max 122 °F

Umidità 
Esercizio Min 0% RH, Max 95% RH

Intervallo pressione barometrica 
Esercizio Min 225,50 mmHG, Max 825,07 mmHG

Min 8,878 inHG, Max 32,483 inHG

Elevazione 
Esercizio da -700 m a 9000 m
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Luce ambientale L'esposizione diretta a luce solare o 
lampade flash può inficiare le prestazioni.

Caratteristiche elettriche 
Tensione
Corrente
Frequenza
Picco

Depressione

Tensione max transitoria 
e durata

100 – 250 V CA ± 10%
5 A (US), 2,5 A (UE) 
50/60 Hz
1000 V comune, 500 V differenziale, 
1,25/50 µs forma d'onda 
70% tensione nominale, 0,5 s, 
40% tensione nominale, 5,0 s 
1000 V comune, 500 V differenziale, 
5/50 ns, 1 min forma d'onda

Tipo sonda 
Diametro

Tipo riflettore

38,1 mm, 22,225 mm 
o 12,7 mm
Retroriflettore sferico (SMR)

Strategia campionamento 
Tempo acquisizione
Frequenza

1 sec
1000 p/sec

CONDIZIONI LIMITANTI 

Intervallo della temperatura di 
conservazione 

Min -20 °C, Max 70 °C
Min -4 °F, Max 158 °F

Intervallo umidità Min 0% RH, Max 100% RH

Intervallo pressione barometrica pressione elevata 7500 mmHg
pressione elevata 295,276 inHG
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Retroriflettore sferico (SMR) 
La precisione delle misurazioni eseguite con un Vantage dipende dalle 
caratteristiche del retroriflettore sferico (SMR), soprattutto:

• Diametro della sfera
• Posizione del vertice
• Planarità dell'ottica
• Errori d'angolo diedro
• Riflettività dell'ottica

Le specifiche del sistema Vantage sono applicabili se si utilizzano SMR 
certificati da FARO. Il maltrattamento dei SMR può alterarne una o più delle loro 
caratteristiche, inficiando la precisione delle misurazioni eseguite con il Vantage. 
Vedere "Cura del target ottico" a pagina 61.

Dati tecnici di misura 

Codificatori angolari (trasversali) 
Inviluppo orizzontale: ±360° – rotazione infinita
Inviluppo verticale: da +77,9° a -52,1° – rotazione infinita
Massima velocità di misurazione angolare: 180°/sec.
Accelerazione angolare massima: 860°/sec² (15 rad/sec²)
Velocità angolare massima: 180°/sec (π rad/sec²)

ADM (radiale) 
Tasso di campionamento: 16.000 campioni/secondo
Risoluzione: 0,5 µm 
Accelerazione radiale massima: 30 m/sec²
Velocità radiale massima: > 25 m/s

Campo operativo 
Campo operativo minimo: 0 m

Campo operativo massimo: 
80m con target selezionati 
60 m standard 1,5" SMR
40m standard 7/8" SMR
30m standard 1/2" SMR
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Livello 
Precisione +/- 2 arcosecondi

Fotocamere MultiView 
Campo visivo: 30°

Acquisizione dati 
Tasso di campionamento 1.000 campioni/secondo
Tasso di acquisizione 350 punti/secondo

Specifica di precisione e formule 
Di seguito sono forniti i dettagli sulla precisione del Vantage secondo la norma 
ASME B89.4.19 – 2006. La precisione è espressa come errore massimo 
ammesso (MPE). Le prestazioni tipiche sono pari a metà dei valori MPE.

Consultare Tabella 9-1 per le specifiche di prestazione del Vantage. Sulla 
precisione di misurazione influisce non solo la prestazione del Laser Tracker ma 
anche la variazione di temperatura dell'aria, indicata in Tabella 9-2.  

La disposizione geometrica di un Laser Tracker Measuring Head che misura le 
coordinate dei punti 1 e 2 viene mostrata nella Figura 9-1. Da tali coordinate, 
viene calcolata la lunghezza d. L'errore massimo ammesso (MPE) nella misura 
della lunghezza è l'MPE ottenuto dai test di verifica delle prestazioni. L'MPE 

Sottosistema Laser Tracker 
Measuring Head 

Simbolo Errore massimo ammesso 

Misuratore di distanza asso-
luta (ADM)

(1)

Parametro R0 (R0) (2)

Trasversale (3)

Tabella 9-1 

Tipo di misurazione Simbolo Errore 

Radiale (4)

Trasversale (5)

Tabella 9-2 

eADM 16μm L 0.8μm m⁄⋅+

eR0 16μm

er 20μm L 5μm m⁄⋅+

ETEMPR L TAVE °C⁄Δ( ) 1μm m⁄( )⋅ ⋅

ETEMPT 0.5 L
2∂T ∂x⁄( )EFF 1 °C⁄( ) 1μm m⁄( )⋅ ⋅ ⋅
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della lunghezza misurata d è calcolato con l'equazione (7) seguente. 
Nell'equazione, le quantità con valori R1 o R2 indicano i dati tecnici ADM o IFM 
opzionale della Tabella 9-1, secondo quanto applicabile. 

Gli angoli a1 e a2 sono positivi nella direzione della Figura 9-1 e negativi in 
direzione opposta. Le quantità eR1, eR2, eR0, eT1 ed eT2 sono calcolate sulla 
base delle equazioni (1) – (3). Il valore in pedice 1 indica il percorso 1 e il valore 
in pedice 2 il percorso 2. Ad esempio, . Le quantità 

 e  sono calcolate con le equazioni (4) e 

(5). La quantità  nell'equazione (4) è la temperatura media dell'aria 

attraversata dal fascio laser meno quella dell'aria nel sensore di temperatura 
dell'aria. Per un fascio laser che viaggia lungo il percorso 2, 

. La quantità  

nell'equazione (5) è il gradiente termico massimo effettivo in direzione 
trasversale (perpendicolare) al percorso del fascio laser. Il gradiente di 

Figura 9-1  Geometria Laser Tracker Measuring Head
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temperatura trasversale è definito come il numero di gradi di variazione termica 
per unità di distanza in direzione trasversale al percorso laser. Per il percorso 1, 

. In ambienti industriali 

tipici, gli ultimi 4 termini dell'equazione (6) – termicità – possono essere ignorati. 
Nel collaudo di un Laser Tracker presso gli stabilimenti FARO e i centri di 
servizio, questi termini termici nell'equazione (6) sono omessi dal calcolo MPE. 

Un caso speciale è la misurazione di allineamento interno all'esterno che allinea 
il Laser Tracker Measuring Head ai punti 1 e 2 della Figura 9-3.

Il punto 1 stabilisce il riferimento per la misurazione, così come la posizione 
iniziale stabilisce il riferimento per molte altre misurazioni. In questo caso, 
inoltre, la temperatura dell'aria del percorso laser tra il Laser Tracker Measuring 
Head e il punto 1 è identica in entrambe le misurazioni. In queste condizioni, le 
due coordinate sono correlate e ciò consente di riscrivere l'equazione (6) nel 
modo seguente:

Qui, la quantità  si riferisce ai dati tecnici nella Tabella 9-1. Nell'equazione 

(1) e (2), la lunghezza è uguale alla distanza tra i punti; in altre parole,
. Inoltre, la quantità 

, in cui  è la 

temperatura media dell'aria tra i punti 1 e 2 meno quella dell'aria nel sensore di 
temperatura dell'aria.

Un altro caso speciale è la misurazione bifaccia, in cui le coordinate di un punto 
sono prima misurate secondo consuetudine, ossia nel modo di mira anteriore, e 
poi con mira posteriore. Per portare il Laser Tracker Measuring Head in mira 
posteriore, l'asse azimut viene ruotato di 180 gradi e quindi rovesciato sull'asse 
zenit per indirizzare il fascio laser al target. La distanza trasversale tra le 
coordinate di mira anteriore e posteriore rappresentano l'errore di mira posteriore. 
Il test bifaccia è difficile per misurare le prestazioni del Laser Tracker Measuring 
Head perché quasi sempre gli errori trasversali raddoppiano. L'MPE bifaccia è:

Figura 9-3 Geometria di allineamento interno Laser Tracker Measuring Head 
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Le tabelle seguenti indicano le tolleranze MPE per i test a barre di scala e di 
allineamento interno secondo la norma B89.4.19 – 2006 (equazioni di cui sopra). 
Gli intervalli nelle tabelle provengono direttamente dalla specifica B89.4.19 
mentre i valori provengono da un report B89 FARO Laser Tracker Vantage 
campione disponibile per la revisione tramite l'assistenza clienti FARO.  

Valori B89.4.19 MPE nominali per 
barra di scala misurazione 2.3 

Misurazioni barre di scala MPE (ADM, micrometri) 

Orizzontale (0,2 m) 39,8

Orizzontale (2,8 m) 48,4

Orizzontale (6,2 m) 70,7

Verticale (2,8 m) 48,6

Verticale (6,2 m) 70,7

Diagonale destra (2,8 m) 48,5

Diagonale destra (6,2 m) 70,7

Diagonale sinistra (2,8 m) 48,5

Diagonale sinistra (6,2 m) 70,7

Bifaccia (da 0,4 a 0,5 m)* 52,4; 46,7; 43,7

Bifaccia (2,8 m)* 70,3; 70,2; 67,9

Bifaccia (6,2 m)* 101,1; 101,1; 100

* Per punti alti, medi e bassi

Tabella 9-3 

Misurazioni di allineamento interno 
all'esterno 

MPE (ADM, micrometri) 

Test intervallo (6 m) 20,8

Test intervallo (12,5 m) 25,8

Test intervallo (19 m) 31,3

Test intervallo (25 m) 35,7

Tabella 9-4 


	Sommario
	Capitolo 1: Introduzione
	Avvertenza
	Attenzione
	Nota
	Informazioni di carattere generale
	Informazioni generali di sicurezza
	Informazioni ambientali sul prodotto

	Capitolo 2: Sicurezza del FARO Laser Tracker Vantage
	Emissioni radioattive del laser
	Figura 2-1 Apertura laser
	Etichette di avvertenza laser sull'apertura
	Figura 2-2 Etichette di avvertenza laser sull'apertura

	Indicatore di emissione laser
	Figura 2-3 Indicatore di emissione laser


	Targhetta sul retro del prodotto
	Figura 2-4 Targhetta del prodotto

	Sollevamento del Laser Tracker Measuring Head
	Figura 2-5 Sollevamento del Laser Tracker Measuring Head
	Figura 2-6 Montaggio del Laser Tracker Measuring Head

	Punti di schiacciamento
	Figura 2-7 Etichette dei punti di schiacciamento

	Collegamento a caldo
	Figura 2-8 Etichetta di collegamento a caldo

	Avvertenza EMC

	Capitolo 3: Sistema FARO Laser Tracker Vantage
	Laser Tracker Measuring Head
	Figura 3-1 Laser Tracker Measuring Head Vista anteriore

	(base inferiore)
	Figura 3-2 Laser Tracker Measuring Head Vista posteriore
	Indicatore LED
	Figura 3-3 LED spia Measuring Head


	! Indicatore LED
	Figura 3-4 Laser Tracker Measuring Head Vista anteriore sinistra
	Figura 3-5 Laser Tracker Measuring Head Vista anteriore destra
	Unità di controllo principale
	Figura 3-6 Vista anteriore MCU
	Figura 3-7 Lato destro MCU
	Figura 3-8 Dettaglio lato destro MCU

	Simbolo
	Colore spia
	Funzione
	Target ottici
	Cura del target ottico
	Retroriflettore sferico (SMR)
	Figura 3-9 Retroriflettore sferico (SMR)

	Retroriflettore FARO
	Figura 3-10 Retroriflettore FARO 400

	Retroriflettore sferico corazzato (SMR)
	Figura 3-11 SMR corazzato

	Target di ripetibilità
	Figura 3-12 Target di ripetibilità


	Computer di controllo
	Software CAM2 Measure
	Controlli remoti RF
	SINCRONIZZAZIONE esterna / Porta per trigger di ingresso remoto
	Trigger remoto
	Segnalazione di un altro dispositivo
	1. CMOS
	2. Differenziale RS485





	Capitolo 4: Componenti principali del FARO Laser Tracker Vantage
	Stazione meteorologica
	Sensore di temperatura
	Sensore di pressione
	Sensore di umidità

	Sistema di misurazione distanza
	TruADM

	Certificato di calibrazione
	Retroriflettore sferico (SMR)

	Capitolo 5: Impostazione del dispositivo FARO Laser Tracker Vantage
	Disimballaggio del sistema
	Dotazione del sistema FARO Laser Tracker Vantage
	Attrezzatura opzionale

	Disimballaggio
	Montaggio
	1. Montare il Laser Tracker Measuring Head in posizione verticale su un supporto o su treppiede utilizzando l'apposito mandrino di montaggio. Avvitare il mandrino sul supporto utilizzando una filettatura da 3,5"-8 UN-2B. Grazie al montaggio laterale ...
	2. La presa di corrente del mandrino sulla parte inferiore del Laser Tracker Measuring Head dispone inoltre di una ripetizione di bulloni che può essere utilizzata per il montaggio. La ripetizione dei bulloni consiste di quattro (4) fori da 0,25"-20...
	3. La presa di corrente sulla parte inferiore del Laser Tracker Measuring Head è filettata nella parte inferiore del Laser Tracker Measuring Head. La presa di corrente può essere rimossa per esporre la stessa filettatura da 3,5"-8 UN-2B del mandrin...
	Montaggio del supporto
	Figura 5-1 Fissare la leva laterale

	Montaggio del mandrino su un supporto
	1. Avvitare il mandrino nella filettatura.
	2. Tirare la leva laterale del mandrino come mostrato in Figura 5-2. Utilizzare la leva per stringere il mandrino sul supporto.
	Figura 5-2 Fissare la leva laterale

	3. Quando il mandrino è completamente avvitato al supporto, riagganciare la leva sul lato del mandrino.
	1. Tirare l'altra leva come mostrato in Figura 5-3 e utilizzarla per allentare il mandrino e svitarlo dal supporto.
	Figura 5-3 Allentare la leva laterale

	2. Dopo aver rimosso il mandrino dal supporto, riagganciare la leva sul lato del mandrino.
	3. Imballare il mandrino nella custodia N° 1.

	Montaggio del Laser Tracker Measuring Head

	Posizione di apertura
	Figura 5-4 Posizioni del mandrino

	Posizione di apertura parziale
	Posizione bloccata
	Posizione di apertura
	Posizione di apertura parziale
	Posizione bloccata
	Collegamento dei cavi
	1. Accertarsi che l'interruttore della MCU sia spento (posizione "off").
	2. Rimuovere il cappuccio da ciascuna estremità del cavo di alimentazione/ comunicazione da 3 metri. Tirare verso il basso il manicotto del connettore per sbloccare il cappuccio.
	3. Inserire il cavo di comunicazione da 3 metri nella presa sul retro del Laser Tracker Measuring Head e nella relativa presa sul pannello laterale sinistro della MCU.
	4. Collegare il sensore remoto della temperatura dell'aria alla porta 1 sul pannello anteriore della MCU.
	5. Mediante il cavo Ethernet fornito collegare la porta di rete del PC al lato destro della MCU.
	6. Inserire il cavo di alimentazione nella MCU e quindi collegarlo a una presa di corrente da 120 o 240 V CA. FARO consiglia di installare un gruppo di continuità (UPS) tra l'alimentatore e la MCU.
	Configurazione del computer
	1. Assicurarsi di aver abilitato una sola scheda Ethernet e di aver disattivato il firewall di Windows.
	2. Impostare la scheda Ethernet TCP/IPv4 su un indirizzo statico di 128.128.128.10, con una subnet mask di 255.255.255.0.
	3. L'indirizzo IP di fabbrica del sistema Vantage è 128.128.128.100. Per il collegamento a una MCU è necessario il cavo Ethernet a conduttori incrociati in dotazione.
	4. Avviare CAM2 Measure, aprire il pannello Controllo dispositivo e aggiungere un dispositivo FARO Laser Tracker. L'indirizzo IP del dispositivo per il Vantage è 128.128.128.100. Per ulteriori informazioni, vedere "Configurazione hardware" a pagina 127


	Connessione wireless
	Configurazione MCU
	1. Avviare il TrackerPAD. Per ulteriori informazioni, vedere "TrackerPad" a pagina 130.
	2. Fare clic sul pulsante Accendi wireless.
	3. Notare il nome della rete wireless SSID della MCU (ad esempio Vantage 2-12230) nella finestra di messaggio. Il nome sarà necessario al momento di configurare la connessione wireless dal proprio computer.
	4. Spegnere la MCU, attendere circa 15 secondi e riaccendere la MCU. Osservare se i valori dell'indicatore luminoso principale e secondario lampeggiano contemporaneamente per circa due minuti indicando così che la connessione wireless è attiva. Dop...

	Configurazione del computer
	1. Configurare il ricevitore wireless per connettere il SSID della scheda wireless della MCU.
	2. Avviare Tracker Utilities FARO e fare clic sul pulsante Trova Tracker nella finestra di dialogo Utilità Tracker.
	3. Nella finestra di dialogo Trova Tracker, fare clic sul pulsante Trova Tracker. Scrivere l'indirizzo IP wireless della MCU (169.254.xxx.xxx) o spostare la finestra sul lato sinistro dello schermo.
	4. Avviare CAM2 Measure, aprire il pannello Controllo dispositivo e aggiungere un dispositivo Laser Tracker FARO con l'indirizzo IP wireless della MCU (169.254.xxx.xxx). Per ulteriori informazioni, vedere "Configurazione hardware" a pagina 127.
	5. Chiudere FARO Tracker Utilities.


	Requisiti di alimentazione
	Accensione
	Stabilizzazione termica
	1. La prima sessione utilizza il riscaldamento rapido del sistema tramite i motori in modo che il Laser Tracker Measuring Head raggiunga una temperatura leggermente superiore a quella delle temperature operative del target.
	2. La seconda sessione è quella del rilassamento nel caso in cui il calore viene uniformato nei componenti metallici per fornire una geometria stabile e uniforme del sistema assiale del tracker.
	3. Se il Laser Tracker Measuring Head non viene avviato al termine della stabilizzazione termica, questo passerà automaticamente alla terza sessione, dove il calore operativo viene mantenuto dal sistema avviando i motori al minimo fino all'accension...


	Controlli di avvio
	1. Avviare il software CAM2 Measure.
	2. Il software CAM2 Measure avvia automaticamente i controlli di avvio.
	Figura 5-5 Controlli di avvio
	Figura 5-6 Controlli di avvio


	Test ad interim e compensazioni
	Controlli di precisione angolare
	Compensazione veloce
	Compensazione di puntamento
	Controlli ADM

	Spegnimento
	1. Riporre il SMR e/o gli altri target nelle rispettive custodie protettive.
	2. Uscire dal software CAM2 e spegnere il computer.
	3. Premere l'interruttore di accensione sul pannello destro della MCU per spegnere il sistema.
	4. Disconnettere il cavo di alimentazione della MCU dalla presa di corrente e dalla MCU.
	5. Scollegare il sensore remoto della temperatura dell'aria dalla porta 1 sul pannello anteriore della MCU.
	6. Scollegare il cavo Ethernet tra PC e MCU dal lato destro della MCU e dalla porta di rete del computer.
	7. Disinserire il cavo di alimentazione/comunicazione dalla presa sul retro del Laser Tracker Measuring Head e dalla relativa presa sul pannello laterale destro della MCU.
	8. Imballare tutti i cavi nella custodia portatile.
	9. Spostare l'impugnatura del mandrino in posizione di apertura. Utilizzando l'impugnatura retrattile e il punto di sollevamento, sollevare il Laser Tracker Measuring Head dal mandrino e posizionarlo nella custodia portatile. È inoltre possibile sol...

	Problemi di connessione
	Reimpostazione wireless
	Figura 5-7 Ubicazione dell'interruttore di reimpostazione della MCU




	Capitolo 6: Precisione della misurazione
	Effetti prodotti dalle condizioni atmosferiche
	Condizioni ambientali
	Target e strumentazione
	Mutamenti fisici della parte o del supporto
	Controlli di precisione angolare
	Posizionamento del Laser Tracker
	1. L'errore massimo ammesso dal sistema di misurazione radiale è inferiore all'errore massimo ammesso dal sistema di misurazione angolare del Laser Tracker.
	2. L'errore massimo ammesso per il sistema di misurazione angolare e il sistema di misurazione radiale del Laser Tracker aumenta proporzionalmente alla distanza dal Laser Tracker.
	3. La portata dell'errore R0 rispetto alla distanza tra due punti misurati da una posizione del Laser Tracker è differente da quella relativa agli stessi due punti misurati da una posizione differente.

	Raccomandazioni per ottenere dei risultati ottimali

	Capitolo 7: Cura del FARO Laser Tracker Vantage
	Cura del target ottico
	Pulizia dei target ottici
	1. Soffiare sulle superfici ottiche. Soffiando sulle superfici ottiche si crea uno strato di condensa.
	2. Mentre la condensa si trova ancora sulla superficie del vetro, far scivolare delicatamente un bastoncino cotonato in una sola direzione, ruotandolo tra le dita in direzione contraria. Fare poca pressione, non premere il bastoncino cotonato sulla s...
	3. Se rimangono comunque residui depositati, pulire le superfici ottiche con acetone Optima Grade in caso di residui di olio o con alcol denaturato in caso di residui di acqua.
	4. Inumidire un bastoncino cotonato pulito nel solvente.
	5. Mentre lo si sposta delicatamente in una sola direzione, ruotarlo tra le dita in direzione contraria. Fare poca pressione, non premere il bastoncino cotonato sulla superficie. Utilizzare un bastoncino cotonato nuovo per ogni passaggio e gettarlo d...
	6. Asportare la polvere di cotone residua con aria compressa in bomboletta.


	Pulizia dei componenti ottici dei Laser Tracker
	Conservazione
	Trasporto
	Classificazione IP (Protezione ingresso)

	Capitolo 8: Assistenza
	Guida in linea
	Documentazione
	Assistenza clienti FARO
	Comunicazione con FARO


	Capitolo 9: Dati tecnici
	Specifiche generali e condizioni nominali
	Retroriflettore sferico (SMR)
	Dati tecnici di misura
	Codificatori angolari (trasversali)
	ADM (radiale)
	Campo operativo
	Livello
	Fotocamere MultiView
	Acquisizione dati

	Specifica di precisione e formule
	Tabella 9-1
	Tabella 9-2
	Figura 9-1 Geometria Laser Tracker Measuring Head
	Figura 9-2
	Figura 9-3 Geometria di allineamento interno Laser Tracker Measuring Head

	Valori B89.4.19 MPE nominali per barra di scala misurazione 2.3
	Tabella 9-3
	Tabella 9-4


	Capitolo 10: Controlli operativi
	Riferimenti
	Attrezzatura
	1. Vantage e attrezzatura di supporto.
	2. Retroriflettore sferico (SMR).
	3. Treppiede di calibrazione, o sede, per trattenere saldamente il SMR nella posizione di riferimento.

	Frequenza
	Preparativi

	Procedura
	Figura 10-1 Finestra di dialogo Controlli operativi
	Scheda generale
	Figura 10-2 Scheda generale della finestra di dialogo Controlli operativi
	Meteo
	Intensità di ritorno target
	1. Scegliere Imposta tipo di target e selezionare il SMR. Fare clic su OK per continuare.
	Figura 10-3 Imposta tipo di target

	2. Portare il SMR in posizione iniziale sul Laser Tracker Measuring Head e premere il pulsante Inizio.
	Figura 10-4 Intensità di ritorno target



	Ripetibilità
	Figura 10-5 Ripetibilità
	Ripetibilità statica
	1. Portare il SMR alla posizione iniziale o TMR (Tracker Mounted Reset).
	2. Nella scheda Ripetibilità della finestra di dialogo Controlli operativi, fare clic sul pulsante Inizio per reimpostare il laser.
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	3. Puntare il SMR verso la prima posizione. CompIT controlla la stabilità nella posizione e misura automaticamente la posizione in modalità di mira anteriore e posteriore. La differenza calcolata tra le due misurazioni corrisponde all'Errore di mir...
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	6. Puntare il SMR verso una posizione definita dall'utente. CompIT controlla la stabilità nella posizione e la misura automaticamente.
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	7. Al termine dell'ultima misurazione, fare clic su Continua. I risultati del test appaiono nella finestra di dialogo Risultati di precisione angolare.
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	8. CompIT consiglierà come procedere in base ai risultati del Test ad interim:
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	1. Posizionare il SMR in posizione iniziale e attendere che completi la misurazione.
	2. Posizionare il SMR nel treppiede di calibrazione o in un'altra sede stabile e puntare il SMR verso la prima posizione desiderata. CompIT controlla la stabilità e misura automaticamente il punto in modalità di mira anteriore e posteriore.
	3. Continuare per tutte le rimanenti posizioni desiderate.
	4. Al termine dell'ultima misurazione, fare clic su Continua. I risultati del test appaiono nella finestra di dialogo Risultati di precisione angolare.
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	1. Posizionare il SMR in posizione iniziale e attendere che completi la misurazione.
	2. Posizionare il SMR nel Treppiede di calibrazione o in un'altra sede stabile e puntare il SMR verso la prima posizione desiderata. CompIT controlla la stabilità e misura automaticamente il punto in modalità di mira anteriore e posteriore.
	3. Continuare per tutte le rimanenti posizioni desiderate.
	4. Al termine dell'ultima misurazione, fare clic su Continua. I risultati del test appaiono nella finestra di dialogo Risultati di precisione angolare.
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	1. Nella finestra di dialogo CompIT fare clic sulla scheda Avanzate e quindi sul pulsante Controlli ADM.
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	2. Spostare il Laser Tracker Measuring Head alla stazione S1, quindi premere Continua.
	3. Spostare il SMR in posizione iniziale. Viene eseguita una regolazione automatica nella posizione iniziale per normalizzare l'ADM per il test.
	4. Tracciare o inviare il raggio al Punto 1. Per inviare il fascio, fare clic sul pulsante Motori spenti e manovrare il fascio verso il target.
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	5. Misurare il Punto 1 facendo clic sul pulsante Misura. Viene effettuato un controllo per accertarsi che il target sia stabile, quindi viene presa la misura.
	Figura 11-33 Misurare il Punto 1

	6. Tracciare o inviare il raggio al Punto 2. Un grafico a torta indica la percentuale della misurazione effettuata con i codificatori angolari. FARO consiglia di raggiungere una percentuale superiore all'80%. Se la posizione del target produce un num...
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	7. Fare clic su Misura per misurare il Punto 2.
	8. Se il grafico a torta mostra una percentuale superiore all'80%, l'impostazione della prima misurazione è valida. Fare clic su Continua per procedere. Se la percentuale è inferiore all'80% FARO consiglia di ripetere la misurazione. Fare clic su R...
	Figura 11-35 Riprova/Continua 2


	Posizione 2
	1. Spostare il Laser Tracker Measuring Head in Posizione 2 Questa dovrebbe posizionare il Laser Tracker Measuring Head in modo da massimizzare il componente di misurazione distanza, cioè il raggio del laser deve essere in linea con i due punti da mi...
	Figura 11-36 Spostarsi in posizione 2

	2. Fare clic su Misura per misurare il Punto 1. Viene effettuato un controllo per accertarsi che il target sia stabile, prima della misurazione.
	3. Tracciare o inviare il raggio al Punto 2. Un grafico a torta indica la percentuale della misurazione effettuata con ADM. FARO consiglia di utilizzare una percentuale superiore all'80%. Se la posizione del target produce un numero inferiore all'80%...
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	4. Fare clic su Misura per misurare il Punto 2.
	5. Se il grafico a torta mostra una percentuale superiore all'80%, l'impostazione della seconda posizione è valida. Fare clic su Continua per procedere. Se la percentuale è inferiore all'80% FARO consiglia di spostare il Laser Tracker Measuring Hea...
	6. La finestra di dialogo dei risultati ADM IT indica le distanze misurate tra i due punti dalle due impostazioni e la percentuale della misurazione angolare e della distanza. Un risultato delle impostazioni con percentuale superiore all'80% indica u...
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	7. Facendo clic sul pulsante Report si apre la finestra di dialogo per salvare i risultati su un file di testo delimitato da virgole. È disponibile una casella di controllo per aggiungere il report a un report precedente. L'aggiunta del report crea ...
	8. Il pulsante Misura altri punti riporta alla schermata Sposta e richiede un altro insieme di due punti da un'altra posizione del Laser Tracker Measuring Head (o barra). In questo modo si tiene conto delle distanze aggiuntive da misurare nel test de...
	Figura 11-39 Misura altri punti

	9. Fare clic su Esci per terminare.
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	1. Nella finestra di dialogo CompIT fare clic sulla scheda Avanzate e quindi sul pulsante Controllo di livello. Il controllo di livello impiega circa cinque minuti per essere completato. L'asse del Laser Tracker Measuring Head ruota diverse volte dur...
	2. Dopo il completamento del controllo di livello, viene visualizzata la finestra di dialogo Risultati del controllo di livello:
	Figura 11-40 Finestra di dialogo Risultati del controllo di livello
	Figura 11-41 Finestra di dialogo Dettagli del controllo di livello

	3. Fare clic su Chiudi per chiudere i risultati del controllo di livello.
	4. La procedura dei controlli di livello si chiude automaticamente.
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