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В области бесконтактной геометрической измерительной техники,когда необходи-
мо достигнуть высокой точности измерения, используются оптические методы. Индук-
тивные и емкостные методы охватывают только лишь небольшие расстояния; методы,
основанные на измерении времени распространения сигнала или ультразвука, сравни-
тельно неточные. Оптическое измерение длины при помощи интерферометра позволяет
производить измерения в диапазонах с точностью до нанометров в больших рабочих
пространствах, что может служить основой для управления положением кинематики.

Лазерный трекер – это измерительная система, которая может с высокой точностью
бесконтактно определить положение точки в трехмерном пространстве при помощи от-
ражателя через два угла и длину. Лазерный трекер состоит из интерферометра (для изме-
рения длины) и гальванометрических сканеров угловых сенсоров (для измерения двух
углов). Вычисление положения в трехмерном пространстве может быть произведено
при помощи метода триангуляции. Точность этого метода ограничена использованием
сканеров угловых сенсоров. Другой метод измерения основан на принципе трилатера-
ции. Здесь для определения положения в пространстве используются только измерение
длин при помощи трекера. Для этого метода используется система лазерных трекеров.
Для того чтобы применить метод трилатерации, необходимо знать относительно од-
ной системы координат положение каждого отдельного трекера, которые неподвижно
закреплены в рабочем пространстве.

В данной статье рассматривается метод калибровки для определения координат по-
ложений и системных параметров лазерных трекеров, которые способны отслеживать
перемещение отражателя. Трехмерные координаты позиции цели измеряются при помо-
щи интерферометров лазерных трекеров через трилатерацию. При помощи метода три-
ангуляции, используя четыре лазерных трекера, вычисляется относительное расстояние
до отражателя, и в результате каждого измерения получается избыточность. На основе
этой избыточности параметры лазерных трекеров могут быть самооткалибрированы без
использования других измерительных систем отсчета. Это означает, что этот метод ка-
либровки вычисляет позиции лазерных трекеров наряду с положением цели, используя
только вычисляемые расстояния четырех интерферометров лазерных трекеров.


