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(57) Изобретение относится к измерительной тех-
нике и способам измерения. Способ измерения
формы, размеров и упругих свойств внутренней
поверхности пустотелых объектов, в ходе которого
при перемещении устройства внутри измеряемого
объекта камера по индикаторам, находящимся на
щупах, создающих равномерное напряженное со-
стояние на измеряемой поверхности, получает от-
носительно плоской маркировочной полосы про-
странственные данные, с помощью которых стро-
ится трехмерная модель внутреннего пространства
объекта, размеры которого получаются в резуль-
тате измерения восстановленной трехмерной мо-
дели, а упругие свойства получаются в результате

сканирования одного и того же объекта с разным
усилием и измерения модуля разности конечного
и изначального размеров деформированного тела.
Способ построения трехмерной модели внутрен-
ней поверхности пустотелых объектов, заключаю-
щийся в том, что распознают на кадрах видеоизоб-
ражения положение индикаторов щупов, рассчи-
тывают через математический алгоритм положе-
ние точек и совокупностей точек контактов щупов
с поверхностью и получают набор текущих сече-
ний внутренней поверхности в виде набора точек;
распознают на кадрах видеоизображения элементы
плоской маркировочной полосы, определяют теку-
щие координаты и угловую ориентацию устрой-
ства относительно плоской маркировочной поло-
сы и привязывают текущее сечение поверхности к
общей системе координат; совмещают сечения, по-
лученные для серии кадров, и получают трехмер-
ную модель внутренней поверхности в виде обла-
ка точек. Устройство для измерения формы, разме-
ров и упругих свойств внутренней поверхности пу-
стотелых объектов, а также построения трехмер-
ной модели внутренней поверхности пустотелых
объектов, состоящее из корпуса, установленной в
нем камеры, двух и более щупов с индикаторами,
а также плоской маркировочной полосы. Техниче-
ские результаты использования способов и устрой-
ства - повышение точности, снижение трудоемко-
сти и времени измерения.
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