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Hình 1.1 Máy đo tọa độ kiểu dầm công xôn 
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Hình 1.2 Máy đo tọa độ tiếp xúc dạng cầu

Hình 1.3 để chèn Caption này, hãy vào Insert ( Refrence ( Caption. Chọn Label là Hình. OK, sau đó gõ nội dung vào
(Trong trường hợp không thấy Label này ở đâu cả thì New Label, gõ vào "Hình", OK. Chọn tiếp Numbering, tick vào Include chapter number, chọn Heading 1, . (periot), OK)
1.1.2.2. Số hóa bề mặt bằng các thiết bị đo không tiếp xúc
?????
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question
Chương 2:  ????
2.1. ????
2.1.1. ????
 [image: image3.jpg]ot position
tector

&®

receiving
lens -




Hình 2.1 Đo khoảng cách bằng phương pháp đo tam giác lượng

????
2.1.2. ????
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a) Sơ đồ nguyên lý sử dụng 1 CCD
b) Sơ đồ nguyên lý sử dụng 2 CCD
Hình 2.2 Sơ đồ nguyên lý đo tọa độ bằng phương pháp tam giác lượng
Trong sơ đồ đo trong hình 2.2 a, ta có quan hệ giữa tọa độ x, y của vật với khoảng cách P trên ảnh và các thông số hệ quang khác:
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