
DENTAGRAPH

pRfsrnot ur" lozNu;fcf  RozBoR MoDELU A pARAr,Er,rzaeui  OpRavy

A /  Z 6 k l - a d n a  p i i s t r o j e  -  o b d 6 l n i k o v t i  k o v o v d  d e s k a

B /  N o s n y  s l o u p e c  - s l o u p e c  s l - o u Z i  k  u f o Z e n i  j e d n o h o  d i  v i c e
n o s n f k r i  -  v f a s t n i  p r a c o v n i  r a m e n a ,  s l o u Z i  k  a n a f y z a d n i m

t , !  r  v r 1 ) ,  v r r

A  n a r r l a l  i -

zadnim r ikonr im.

C /  Mode lovy  s to lek  -  pa tka  se  za t i zen im p ro  upevn6n i
ku lovf  k l -oub je  opat ien zdmkem a
v  u r6en6m po t i ebn6m sk l -onu  mode l

-  v i ce r i de lov6  magne t i ck6  s to t ky

P i i s l - u S e n s t v i :
a n a l y z a 6 n i  t y d i n k a

-  pouzd ro  s  g ra f i t ovou  zk res l -ovac i  t yd inkou
-  m e r n 6  t y c i n k y  /  0 , 2 5 m m  0 , 5 0 m m  0 , 7 5 m m  /
-  n S s t r o j e  p r o  p a r a l e l n i  r i p r a v u  v o s k o v f c h  k o n s t r u k c i ,

mode lu

model -u
l z e  h o  z a f i x o v a t

u

d i  v y b l o k o v ; i n i

1 /  Pomoc i  ana lyzadn i  t y6 inky  p rovSd ime  de ta i l n i  r ozbo r  mode l -u
/  p ros to ry  a l veo lS rn iho  v fb6Zku ,  zhodnocen i  p i l i i ov ; f ch  zub$ , ,
ana lyzu jeme ob l -as t i  u r6en6  p ro  vyb lokovdn i  /

2 /  Z a k r e s l o v a c i  g r a f i t .  t y d i n k u  p o u Z i v d m e  k  v y z n a d e n i  h o r i z o n t S l n i
l i n i e  max imS ln i  konvex i t y  p i l i i ov f ch  zub r i .

3 /  Pomoci  ka l ibrovanfch ty6 inek vyhleddvdme konedny bod prr3b6hu
re tendn iho  r i seku  ramene  ce lo l i t 6  spony  -  m6rn l i  bod

4 /  N6s t ro je  p ro  r i p ravu  vosku  se  vyu i i v |  k  r i p rav6  voskov fch  mode f r i
ko tevn i ch  kons t rukc i

NExTpnn PARALELOMETRY:
INDIKATOR h loubky  podsek i i v f ch  p loch  zub r i
MODELOVACf NASTROJE s e l .  tepelnfm ohievem
NoSNf  n f r , nc  p ro  zavdd6n i  zSsuvn fch  sys t6mr i
APL IKATOR p ro  pa ra le ln i  um is i . ovdn f  vod i c i ch  6ep r i

/  v i z z  J a n  P o k o r n f  -  Z d k l a d n i  p r o b l e m a t i k a  p a r a l e l o m e t r r i  a  j e j i c h
v y u Z i t i  v  p r o t e t i c k 6  s t o m a t o l o g r _ r _ .  /


