U3mepuTenbHblii KOomMNaeKc 6aukHero nona, c
UCcno/sib3oBaHMEM MHOrooceBOro NpPOMbILLIEHHOro
poboTa ANA NO3ULMOHUPOBaAHUA 30HAA.


Выступающий
Заметки для презентации
Сканирование на плоскости.


BbiCOKaAa TOYHOCTb NO3ULMOHUPOBAHUA A0 30MKM.

BblCOKan CKOPOCTb IMHENHOIO nepemeLleHus, Ao 3m/c.
BO3MOXHOCTb CKAHMPOBAHUA HA NPON3BOILHOMN NOBEPXHOCTW.
BO3MOKHOCTb CO34aHNA MODBU/IbHBIX U3MEPUTENIbHbIX CUCTEM.

BO3MOKHOCTb MCNONb30BaHUA poboTa B Kavectse OIY.


Выступающий
Заметки для презентации
Сканирование на плоскости.


CKaHMpOBaHMe Ha NJIOCKOCTHU


Выступающий
Заметки для презентации
Сканирование на плоскости.




Выступающий
Заметки для презентации
Сканирование на плоскости.


AmnnautyaHoe u ¢pasoBoe pacrnpeneneHmn



[lnarpamma Hanpas/IEHHOCTU B JIeKapTOBOM CUCTEME KOOPAMHAT M B BUAE NOBEPXHOCTU



Cdepurueckoe cKaHMpOBaHMeE


Выступающий
Заметки для презентации
Сканирование на плоскости.


AmnnautyaHoe u ¢pasoBoe pacrnpeneneHmn



[lnarpamma Hanpas/IEHHOCTU B JIeKapTOBOM CUCTEME KOOPAMHAT M B BUAE NOBEPXHOCTU



	Измерительный    комплекс    ближнего    поля,    с использованием  многоосевого  промышленного�робота  для  позиционирования  зонда.
	�-  Высокая точность позиционирования до 30мкм.��-  Высокая скорость линейного перемещения, до 3м/с.��-  Возможность сканирования на произвольной поверхности.��-  Возможность создания мобильных измерительных систем.��-  Возможность использования робота в качестве ОПУ.
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