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担当設計
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真直度

平面度

真円度

円筒度

ＳＴＲＡＩＧＨＴＮＥＳＳ

ＦＬＡＴＮＥＳＳ

ＣＩＲＣＵＬＡＲＩＴＹ

ＣＹＬＩＮＤＲＩＣＩＴＹ

線の輪郭度

面の輪郭度

ＰＲＯＦＩＬＥ　ＯＦ
ＡＮＹ　ＬＩＮＥ

ＰＲＯＦＩＬＥ　ＯＦ
ＡＮＹ　ＳＵＲＦＡＣＥ

平行度
ＰＡＲＡＬＬＥＬＩＳＭ
直角度
ＰＥＲＰＥＮＤＩＣＵＬＡＲＩＴＹ
傾斜度
ＡＮＧＵＬＡＲＩＴＹ
位置度
ＰＯＳＩＴＩＯＮ
同軸度
ＣＯＮＣＥＮＴＲＩＣＩＴＹ
対称度
ＳＹＭＭＥＴＲＹ
円周振れ
ＣＩＲＣＵＬＡＲ　ＲＵＮ－ＯＵＴ
全振れ
ＴＯＴＡＬ　ＲＵＮ－ＯＵＴ
最小実体状態
ＬＥＡＳＴ　ＭＡＴＥＲＩＡＬ
ＣＯＮＤＩＴＩＯＮ

最大実体状態
ＭＡＸＩＭＵＭ　ＭＡＴＥＲＩＡＬ
ＣＯＮＤＩＴＩＯＮ

突出公差域
ＰＲＯＪＥＣＴＥＤ
ＴＯＬＥＲＡＮＣＥ　ＺＯＮＥ
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Arm lengh of R-axis: 200mm

Workable space of the robot eith the half-range type stand
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