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Автоматические системы юстировки рентгеновской линзы удаленного управления необхо-

дима для реализации методов цифровой рентгенографии, топографии, сканирующей микроско-

пии. Возможность удаленного управления объектом без прямого участия человека важна в экс-

периментах с ионизирующими излучениями, позволяет сократить время экспериментов.  

Модель системы автоматической юстировки рентгеновской линзы спроектирована в про-

грамме Компас-3D v20 для юстировки рентгеновских линз с точностью до 0,01 градуса. Система 

предназначена для закрепления на оптическом рельсе, на который фиксируется неподвижная 

платформа цилиндрической формы радиусом 75 мм (рис. 1, эл. 1). Неподвижная платформа 

включает в себя вставки для шагового мотора NEMA17 (рис. 1, эл. 2), электронного блока и 

втулки для установки упорного шарикового подшипника ГОСТ 8112 (511120) (рис. 1, эл. 4) 

на который устанавливается горизонтальная цилиндрическая шестерня (D = 130 мм, где D – диа-

метр основной окружности шестерни) (рис. 1, эл. 5). Ведущая шестерня (D = 10 мм) крепится на 

вал шагового мотора (рис. 1, эл. 3) и становится в сцепление с горизонтальной шестерней. Для 

обеспечения автоматической транспортировки рентгеновской линзы в зону и из зоны экспери-

мента необходимо обеспечить перемещение в плоскости перпендикулярной направлению опти-

ческого рельса. Это обеспечивается подвижным рельсом и платформой, на которую установлен 

шаговый мотор с шестерней (рис. 1, эл. 6). Шестерня обеспечивает сцепление с гребенкой, рас-

положенной на подвижном рельсе. Вращение шагового мотора и приводит к перемещению 

линзы из геометрического центра горизонтальной шестерни к его границе. Для обеспечения по-

ворота линзы в вертикальной плоскости на подвижную платформу устанавливается стойка с ва-

лом (рис. 1, эл. 8), на который с помощью двух шариковых подшипников (рис. 1, эл. 9 и 10) 

крепится шестерня (D = 100 мм) (рис. 1, эл. 11). В центре шестерни на стойки крепится цилин-

дрическая рентгеновская линза. Поворот шестерни вокруг свой оси обеспечивает шаговый мотор 

(рис. 1, эл. 7) с шестерней (D = 100 мм), который крепится на вертикальную стойку.  

 

Рис. 1. Модель системы автоматической юстировки рентгеновской линзы 
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