
 
 

 

О подвижном датчике. 

 

 

 

 

 

Тут вроде бы все понятно кроме первой графы Размер. 

Отход (Retract-высота отхода после касания поверхности датчика)+Высота(Height – толщина 
датчика) +длина отъезда (Return distance) = 1+1.6+5 =7.6 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Размер 3 (Size ) –  Size:If we use sensor or touching probe to measure X and Y coordinates then this 
value 
represent radius of stylus ball at the point of touching probe. This is the same as  
Height parameter for measuring Z coordinates.  
Машинный перевод : 
Размер: если использовать датчик прикосновения или зонд для измерения координаты X и Y, затем это значение 
представлять(ет)  радиус шарика щупа в точке касания зонда. (Это так же, как параметр высоты для измерения Z 
координаты.) 
 
 
Я так понимаю что это радиус фрезы , либо радиус сферы фрезы если торец её радиусный.  
Смысл этой графы не понятен. 
 
 

 
 

 
Что касаемо фиксированного датчика  

 



 
Положение Х и У – это  постоянное место расположения  датчика на столе .Перемещение Х и У это 
место где производится замер. 
 
Остальное  так и не понятно - как Z  постоянно возвращается до материала  независимо насколько 
выдвинут  инструмент из патрона. 
На видео красиво но не ясно : http://www.planet-cnc.com/faq/machine_setup/ 
 
Предполагаю что в видео примере есть постоянное безопасное положение Z как в примере 250 
мм  , это расстояние постоянное до рычага датчика . Но так как разная высота инструмента то 
опускание  с 250 мм до датчика будет за разное время ,исходя из этого видимо  и происходит 
возврат до касания с материалом. 
В принципе  то же самое я и приводил в своем учебнике . Одновременно два датчика не 
используются , но можно подключить их параллельно к –Z.  

http://www.planet-cnc.com/faq/machine_setup/


 



 
 
 


