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本頁為預留空白頁。
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法律資訊

條款和條件以及保固

除非您與 Renishaw 已同意並另外簽署書面協議，否則所售設備和/或軟體均

受與該設備和/或軟體一同提供（或可向您當地 Renishaw 辦事處索取）之 
Renishaw 標準條款和條件之約束。

若 Renishaw 設備及軟體均按 Renishaw 文件之規定予以安裝使用，則 
Renishaw 提供有限期限保固（如標準條款和條件所載）。您應查閱該等標準

條款和條件，瞭解保固之完整詳情。

您向第三方供應商購買之設備和/或軟體，受與該設備和/或軟體一同提供之個

別條款和條件之約束。您應聯絡您的第三方供應商以瞭解詳情。

安全

使用雷射系統前，請先查閱 XL 雷射安全資訊手冊 
（Renishaw 文件編號 M-9908-0363）或 XM 雷射安全資訊手冊 
（Renishaw 文件編號 M-9921-0202）。
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系統

測試設定

配置

測試順序

裝置監控系統

自 Laser XL 轉移至 CARTO

透過匯入器功能，可輕鬆自 LaserXL 和 
RotaryXL 軟體應用程式轉移至 CARTO 軟體

套件。匯入器允許匯入 Laser10、LaserXL 和 
RotaryXL 測試資料和測試方法，並在單一資料

庫位置提供資料。匯入測試資料可自動建立測

試方法，並允許使用現有的機器零件程式。「

使用方法」影片則提供執行轉移過程的說明。 

可至 CARTO 支援頁面查閱：http://www.
renishaw.com/carto-support。

附註：匯入器功能可在 EXPLORE 應用程式的登陸頁面找到。

http://www.renishaw.com/carto-support
http://www.renishaw.com/carto-support
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首頁畫面

使用者能透過首頁畫面設定新測試，或使用資料庫中既有的測試。只要選取畫

面左上角的「首頁」圖示，就能隨時返回首頁畫面。

新測試 – XL-80

使用 XL-80 時，選取「線性」、

「角度」、「真直度」（短或長範

圍）或「動態」（線性或角度）圖

示，即可開始以所選量測模式設定

新測試。

動態模式 – 允許在線性和角度模式下，使用 XL-80 以 50kHz 的完整取樣率進

行動態資料擷取。在此頻率下，時間限定為 2 分鐘的資料。

擷取方式分為兩種：

• 即時資料

• 觸發的資料

儲存的資料位於「檔案格式」，但完成後能立即透過Capture直接分析，或透

過Explore瀏覽。

此類資料目前並未儲存在資料庫。

1 XL-80

2 XM-60

3 XR20

4 雙雷射 XL-80

5 線性

6 角度

7 真直度（短）

8 真直度（長）

9 動態（線性）

10 動態（角度）

31

5 6

9

2 4

10

7 8

系統

測試設定

配置

測試順序

裝置監控系統
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新測試 – XM-60

使用 XM-60 時，有三種模式可供選擇：

目標型模式 – 測試開始前，就先針對資料擷取定義目標的數量和位置。測試完

成後，即可儲存及在 Explore 中開啟測試結果，以根據國際標準進行分析和報

告。

動態資料擬合 – 測試開始前，就先針對資料擷取定義目標的數量和位置，以

及動態真直度的執行次數。測試完成後，即可儲存及在 Explore 中開啟測試結

果，以根據國際標準進行分析和報告。使用者可透過下拉式選單繼續未完成的

測試。

自由運轉模式 – 不需要在測試開始前定義目標的數量和位置。此模式適合執行

非正式調查。水平真直度、垂直真直度、俯仰角、偏擺角和滾擺角皆對照線性

位置繪製。

新測試 – 旋轉 

如果使用 XR20 進行旋轉軸量測，請選取「旋轉」按鈕。

旋轉模式 – 此模式可搭配 XL-80 或 XM-60 雷射產品使用。此工作流程相當類

似於上述目標型模式。

離軸旋轉 – 離軸模式能在 XR20 很難或不可能位於中心位置的情況下，針對旋

轉軸擷取資料。

新測試 – 雙雷射 

如果使用 XL80 進行雙軸量測，請選取「雙重」按鈕。

雙重 – 雙重雷射校準設備可以同時透過兩個 XL-80 雷射擷取資料。此模式在校

準非常大型的龍門式工具機時尤其重要，因為校準時間可能會縮短一半。軟體

會從兩個採用相同目標設定的軸擷取資料，且兩者皆搭配處於相同量測模式的

雷射。自動環境補償可能會由同時作用於兩軸的 XC-80 環境補償器提供，或透

過分別作用於各軸的兩組 XC-80 補償器提供。

開啟測試

選取「開啟測試」圖示，即可檢視儲存在資料庫的測試詳細資料。若要顯示更

多或更少已儲存測試的詳細資料，請在畫面左側的「資料欄」面板核取或取消

核取相關方塊。也可以在資料欄標題上按住滑鼠左鍵並往兩旁拖曳，藉此移

動資料欄。依序選取測試方法及開啟圖示，即可開始設定新測試，且「開啟測

試」表格中的所有欄位皆已自動填入資訊。

系統

測試設定

配置

測試順序

裝置監控系統
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量測畫面

下方圖像標示出 Capture 介面的主要區域。 

1 首頁畫面

2 雷射狀態列

3 其他

4 裝置監控

5 對準標籤

6 定義標籤

7 擷取標籤

8 通知

3

1

5 6 7

2

4

8

系統

測試設定

配置

測試順序

裝置監控系統
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單位

類型 – 在「設定」視窗中決定用於輸入的單位、顯示數值及一般喜好設定。如

果切換使用「公制」與「英制」，所有單位就都會自動設為所選系統。

目標單位

線性單位 –「線性單位」欄位會決定用於相鄰目標位置之間距離的單位。

誤差單位

線性單位 – 用於顯示線性和真直度誤差值的單位。

線性單位精準度 – 顯示線性和真直度誤差值顯示的小數位數。

角度單位 – 用於顯示角度誤差值的單位。

角度單位精準度 – 顯示角度模式中誤差值顯示的小數位數。 

環境單位

選擇用於顯示溫度和壓力的單位。

進給率單位（僅限 XR20）

選擇用於角度進給率的單位。

設定

一般資訊

角度光學鏡組 – 切換使用 Renishaw 和 HP 角度光學鏡組。

標準誤差名稱 – 選擇各種誤差方向要以 VDI 2617 格式或 ISO 230-1 格式命

名。

允許即時編輯目標 – 此資料擷取模式應搭配以手動控制的軸，或以數字型式顯

示其位置的軸，但是在目標所在位置精準定位並不容易。

使用此資料擷取模式，軟體將標示出下一個目標的位置，並且在軸移動接近該

目標後，可讓您輸入軸的數字讀數所指示的軸所在的實際位置。軟體會讀取軸

的實際位置並計算誤差。

此資料擷取模式於核取「允許即時編輯目標」選項時隨即啟用。若要輸入實際

位置，請在「擷取」標籤的表格中選取目標位置並輸入數值。

觸發嗶聲 – 核取方塊即可在每次擷取資料時發出嗶聲。訊號的聲音和音量可在

電腦設定中加以變更。

校準通知 – 根據預設，CARTO 會在已連線的 XL-80、XM-60 或 XC-80 接近建

議的重新校準日期時顯示警告。使用者可以編輯或停用此類警告出現的時機。

系統

測試設定

配置

測試順序

裝置監控配置
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客製化

主題 – 選擇 Capture 外觀為「淺色」或「深色」。

自訂測試資訊自動完成建議 – 使用者可以在「測試資訊」的「定義」標籤，新

增「自訂資訊」。自動完成的下拉式選單選項可以在這裡新增。 

協助改善 CARTO

選擇是否分享技術資訊以協助改善 CARTO。

雷射狀態列

回報雷射狀態的畫面頂端列。

切換符號

選取「切換符號」圖示，即可在正向和負向符號慣例之間切換。使用 XM-60 
和部分 XL-80 量測模式時，系統將停用「切換符號」圖示。在此類情況下，系

統將使用自動符號偵測。

基準（僅限線性量測）

「基準」功能會將軸目前的位置設為參考位置。所有量測都將對照參考位置進

行。若要盡可能減少死徑誤差，請在反射光學鏡組靠近雷射頭時，為系統建立

基準。如需詳細資料，請參閱 XL-80 使用指南（Renishaw 文件編號 F-9908-
0683）或 XM-60 使用指南（Renishaw 文件編號 F-9921-0201）。
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啟動 Renishaw 授權管理程式

授權圖示可開啟 Renishaw 授權管理程式，該應用程式可讓您啟動及退還 
Renishaw 產品的軟體授權。

 其他 

「其他」圖示會開啟包含四個選項的清單 
（此清單也能從「首頁」頁面存取）：

• 設定

• 「說明」內容

• CARTO 網頁連結

• CARTO 的版本資訊 

通知

「檢查更新」等軟體通知會顯示在這裡。

訊號強度顯示

「訊號強度顯示」代表雷射系統在光學鏡組與受測軸對準的程度。

該列色彩代表訊號的強度：

綠色 – 訊號強度良好。

黃色 – 訊號微弱。

紅色 – 光束受阻。

訊號強度必須保持在「光束受阻」閾值以上，系統才能維持運作。當訊號強度

顯示為黃色，系統量測精度可能會下降，且低於指定的精度。擷取資料時，應

盡一切努力充分提高訊號強度。在測試期間確認維持「良好」（綠色）訊號強

度，是良好的作法。

數位讀數

「數位讀數」(DRO) 提供即時顯示的雷射讀數。測試開始時，DRO 將於第

一個目標位置歸零。測試期間，DRO 會顯示第一個目標與目前位置之間的距

離。若要增加或減少顯示小數點的位數，請使用 DRO 右側的向上或向下箭

頭。

放大檢視

「放大」檢視視窗能將訊號強度和 DRO 放大檢視。在 XL-80 模式中，按下 F7 
鍵即可得到以數值表示的訊號強度。
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裝置監控

「裝置監控」會顯示已連接裝置的狀態：

符號 狀態

建議重新校準日期即將來臨

建議執行重新校準

將滑鼠游標移到時鐘符號上，即可獲得關於通知的更多資訊。使用者可在「設

定」中調整或關閉通知期間。

雷射系統的即時狀態將出現在裝置名稱下方。

瀏覽 XR20

使用者可透過「瀏覽」按鈕搜尋和連接 XR20。系統會顯示「瀏覽 XR20」對

話方塊，且將自動開始搜尋裝置。如果第一次找不到裝置，請再次選取搜尋按

鈕。  選取想使用的裝置序號，然後選取「確定」。連接後，XR20 裝置上的 
LED 燈將變為恆亮的藍色。若您遭遇任何連接方面的困難，請參閱 XR20 使用

指南（Renishaw 文件編號 F-9950-0400）中的「診斷及故障排除」。
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以下清單會說明各項狀態訊息的意義：

XL-80 狀態訊息

預熱 – 雷射目前正在預熱程序中，尚未準備就緒，無法使用。

確定 – 雷射裝置已連接且準備就緒可供使用。

光束弱 – XL-80 收到的雷射訊號強度微弱，且系統量測精度可能低於指定數

值。

光束遺失 – XL-80 收到的雷射訊號強度太弱，導致系統無法運作。如果測試中

發生此情況，就必須重新啟動測試。

不穩定 – XL-80 收到的雷射訊號不規律。這可能是由返回 XL-80 的不必要反射

所造成。出現此錯誤狀態時，系統量測精度可能低於指定的精度。

資料遺失 – 執行 Capture 的電腦忙碌中，因此來自 XL-80 的資料已遺失。這可

能是由電腦上其他耗費大量處理能力的應用程式所造成。 

超速 – 機器移動速度過快，且系統量測精度可能低於指定的精度。如果測試中

發生此情況，就必須重新啟動測試。

飽和 – XL-80 收到的雷射訊號強度過高，且系統量測精度可能低於指定的精

度。這可能是因 XL-80 處於高增益模式時，光學鏡組非常靠近裝置所致。 

溢位 – XL-80 需要儲存的資料過多。這可能與電腦上執行的其他程序有關。

通訊錯誤 – XL-80 與電腦之間的通訊中斷。USB 纜線可能出現故障。
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XM 系統發射裝置狀態訊息

校準中 – 正在執行滾擺角校準程序。

總和檢查碼不佳 – 發射裝置配置損毀。如果重新啟動系統未能清除此訊息，請

聯絡您當地的 Renishaw 辦事處.

光束中斷 – 發射裝置與接收器發生偏差，或發射裝置與接收器之間出現阻礙，

導致兩者之間的路徑無法保持淨空。若測試中發生此情況，測試將失敗並且必

須重新啟動。此錯誤將在測試停止後自動清除。

緩衝區溢位 – XM 系統有太多資料要儲存。這可能與電腦上執行的其他程序有

關。請關閉所有應用程式並重新啟動 CARTO。

二極體已跳脫 – 系統已偵測到與雷射訊號相關的問題。如果重新啟動系統未能

清除此訊息，請聯絡您當地的 Renishaw 辦事處.

雷射錯誤 – 系統已偵測到與雷射訊號相關的問題。如果重新啟動系統未能清除

此訊息，請聯絡您當地的 Renishaw 辦事處.

超速 – 機器移動速度過快，且系統量測精度可能低於指定的精度。若測試中發

生此情況，測試將失敗並且必須重新啟動。此錯誤將在測試停止後自動清除。

預熱 – 雷射目前正在預熱程序中，尚未準備就緒，無法使用。

不穩定 – 偵測到的雷射訊號不規律，這可能是由返回發射裝置的不必要反射所

造成。出現此錯誤狀態時，系統量測精度可能低於指定的精度。
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XM 接收器狀態訊息

環境光過高 – 接收器偵測到的環境光強度過高。這可能會干擾滾擺角量測的精

度。

總和檢查碼不佳 – 接收裝置配置損毀。如果重新啟動系統未能清除此訊息，請

聯絡您當地的 Renishaw 辦事處.

電量低 – 接收裝置的電池幾乎沒電，需要更換。

訊號不良 – 滾擺角感測器偵測到的雷射訊號過低，因此無法量測。這可能與環

境中的環境光量有關。請減少 XM-60 周圍的環境光源。重新啟動軟體或 XM-
60 系統或許能清除此錯誤。

光束弱 – 偵測到的雷射訊號強度微弱，且系統量測精度可能低於指定的精度。

調整系統校正可能會修正此問題。

緩衝區溢位 – XM 接收器需要儲存的資料過多。這可能與電腦上執行的其他程

序有關。請關閉所有應用程式並重新啟動 CARTO。

光束遺失 – 滾擺角光束遭到阻擋。

無法使用 – 失去與接收器之間的通訊。最可能的原因是接收器已關閉電源或電

池沒電。

滾擺角超出範圍 – 發射裝置與接收器之間的滾擺角差距過大。請重新對準系

統。

真直度超出範圍 – 真直度（垂直及/或水平）的差距過大。請重新對準系統。

系統
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XR20 狀態訊息

電量低 – 裝置已進入省電模式。按一下 DRO 即可讓裝置離開此模式。

伺服/感測器錯誤 – 伺服回饋發生錯誤，造成裝置失去基準。這可能是因為測試

期間的過度振動或干擾所造成。請重新為裝置設定基準，再重新啟動測試。

緩衝區溢位 – XR20 需要儲存的資料過多。這可能與電腦上執行的其他程序有

關。請關閉其他所有應用程式並重新啟動 CARTO。

感測器故障 – 已偵測到 XR20 的感測器系統發生問題。請聯絡您當地的 
Renishaw 辦事處。

未設定基準 – 已建立通訊，但 XR20 尚未設定基準。

電池電量不足 – 裝置中的電池幾乎沒電，需要充電。

確定 – 已設定基準且準備就緒可以執行量測。

XR20 取消連結 – 失去與 XR20 之間的通訊。最可能的原因是裝置已關閉電源

或電池沒電。

XC-80 狀態訊息

XC-80 裝置連接到電腦後，XC-80 圖示會呈現藍色並顯示序號。 

符號 說明

「空氣符號」顯示有關氣溫、氣壓和大氣相對濕度（絕對濕度為目
前溫度下的最大濕度百分比）的資訊。 

「原子符號」顯示有關材料溫度感測器 1、2 和 3（已連接的情況
下）所傳來之材料溫度的資訊。在三個材料感測器讀數下方，則另
有顯示所有已連接材料溫度感測器平均值的讀數。選取「固定材料
溫度」後，平均材料溫度讀數將由顯示所使用之固定材料溫度值的
讀數所取代。

感測器狀態列 – 各感測器讀數左側即為狀態列，以不同顏色分別代表下列狀

態：

符號 說明

感測器已連接且正在傳送資料。

感測器未連接。

感測器已連接，但系統偵測到故障。
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1 參考

2 0.5° 順時針移動

3 0.1° 順時針移動

4 180° 移動

5 0.1° 逆時針移動

6 0.5° 逆時針移動

對準標籤 

XM-60

注意：如果使用 XM-60，所有模式的「對準」標籤功能完全相同。 

畫面底部的控制標籤會提供完整量測程序的流程（由左開始）。顯示的標籤會

根據連結的裝置和使用的量測模式而有所不同。

如果使用 XM-60，則第一個顯示的標籤為「對準」標籤。這包含用於對準雷射

光束與接收器的目標，以及根據滾擺角對準發射裝置和接收器的指標。

如果離開「對準」標籤時，接收器存在俯仰角或偏擺角偏差，系統就會展開「

其他對準控制」區段加以標示。若有必要，可忽略並離開此標籤。

XR20

使用 XR20 時，「對準」標籤包含一系列慢移控制按鈕。這些按鈕可協助使用

者對準雷射來源，以達到良好的訊號強度。若要讓慢移按鈕正常運作，使用者

必須參考 XR20。

2 3 4 5 6

1

注意：按住按鈕 2 或 6 持續一段時間，系統就會執行下列動作：慢移、緩慢掃
掠、快速掃掠。
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環境光檢查

在 XM-60 模式中，對準標籤左下角有「環境光檢查」功能。環境光會影響滾

擺角的量測精度。若要檢查環境光的強度，請選取「播放」圖示，然後在軸的

整個範圍中移動受測軸。選取「停止」圖示。核取記號代表偵測到的環境光為

正常且可接受的強度。黃色三角形代表偵測到的環境光強度過高，可能會影響 
XM-60 的滾擺角量測。如需詳細資料，請參閱 XM-60 使用指南（Renishaw 文
件編號 F-9921-0201）的「測試注意事項」。

系統對準後，請選取「定義」標籤以前往程序的下一階段。 

偏置標籤 

進行離軸量測時，使用者可透過「偏置標籤」計算 XR20 到所量測旋轉軸的旋

轉中心的距離。 

定義標籤

使用者可透過「定義」標籤設定測試的參數。若已載入既有的測試方法且不須

編輯參數，則可略過此步驟。

注意：如果所選測試方法不盡理想，「定義」標籤會顯示警告符號。將滑鼠游

標置於警告符號上，就會顯示建議您考慮變更的參數詳細資料。

測試資訊

測試標題 – 輸入提到該測試時使用的名稱。

機器操作人員（選填） – 輸入進行測試的操作人員姓名。

備註（選填） – 輸入提到該測試時任何有用的資訊。

標籤 – 可以將標籤新增至測試記錄，以便在 Explore 中檢視資料時協助篩選。

自訂資訊 – 將鍵值和相關資訊新增至測試記錄。
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觸發設定（僅限動態）

觸發前 – 觸發點前的時間段。

觸發後 – 觸發點後的時間段。

觸發來源 

• 手動 – 使用 F9、滑鼠中間鍵或軟體內的觸發按鈕開始資料擷取。

• TPin – 使用外接裝置的觸發器開始擷取。

• 數值：

• 正緣 – 會在雷射讀數從正向超過觸發閾值時觸發。

• 負緣 – 會在雷射讀數從負向超過觸發閾值時觸發。

• 高於 – 只要雷射讀數高於觸發閥值時就會觸發。

• 低於 – 只要雷射讀數低於觸發閥值時就會觸發。

• 觸發位準 – 任何「值」選項的條件。

機器

名稱（選填） – 輸入受測機器的名稱。

序號（選填） – 若有需要，可輸入受測機器的序號。

目標解析度 – 輸入目標位置使用的小數位數。目標解析度不得高於受測機器的

解析度。 

對稱軸 – 選取受測軸以符合設定。在 XM-60 模式中，也可以選取「自動偵

測」選項，也就是在自動符號偵測期間偵測移動軸。 

軸 – 使用者可以為機器選取「對稱軸」，然後手動輸入「軸名稱」，即可設定

自訂軸名稱。執行測試時，Explore 會顯示擷取的資料和分配的「軸」名稱。

COE – 輸入受測機器的熱膨脹係數 (COE)。其用途在於補償量測，在連結材料

感測器後，顯示「NTP」（正常的溫度和壓力）狀態下的結果。

固定材料溫度 – 核取「固定材料溫度」方塊，即可手動輸入用於材料溫度的常

數值。核取此方塊後，系統將忽略所有已連接之材料溫度感測器的讀數。 

誤差 – 使用 XL-80 設定角度或真直度測試時，指定要量測的誤差。這將由機器

上的光學鏡組方向決定。
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目標

執行 – 在設定目標順序時，必須指定造訪每個目標的方向。 

• 單向 – 僅從單一方向移動到每個目標。

• 雙向 – 從兩個方向移動到每個目標。

順序種類 – 選取機器在目標間移動以擷取資料的順序種類。請參閱附錄以瞭解 
各順序類型的移動路徑。

第一個目標 – 針對受測軸，輸入要擷取資料的第一個位置。 

最後一個目標 – 針對受測軸，輸入要擷取資料的最後一個位置。 

間隔 – 針對受測軸，依序輸入各資料擷取目標到下一個資料擷取目標間的距離。

若已指定間隔，則無須輸入每次執行的目標個數。 

每次執行的目標個數 – 輸入每次執行的資料擷取目標個數（包括第一個目標和 
最後一個目標）。若已指定每次執行目標個數，則無須輸入間隔。

執行次數 – 決定目標順序重複的次數。

越程 – 指定在軸線末端需要的迴轉區域。針對單向執行，越程即為機器在返回 
第一個目標前所移動的距離（請參閱附錄 - 順序種類中的圖 1）。針對雙向執 
行，越程為機器移動至第一個目標所需的距離，以及機器從最後一個目標返回 
前所移動的距離（請參閱附錄 - 順序種類中的圖 2）。

編輯目標 – 「編輯目標」視窗可用於檢查上述指定的目標順序。若要編輯目 
標，請選取該目標並輸入需要的目標位置（所選目標與第一個目標間的距離）。

「隨機化」功能則會將各目標位置偏置為隨機數值，且隨機數值與標稱目標 
位置之間的間隔會小於 30%。

僅適用於動態資料擬合： 

靜態進給率 – 輸入機器在靜態目標之間移動的速度。 

動態執行次數 – 決定動態資料擷取順序重複的次數。

動態進給率 – 輸入機器在動態目標間移動的速度。

子測試 – 針對多重工作階段測試，使用者可以新增或移除額外的子測試。當量

測範圍的長度大於 6 m，軟體就會預設為多重工作階段測試。此功能專為 XM 
長程量測設計，但使用者可以為任何長度的量測新增子測試。

重疊目標數量 – 編輯用於拼接兩組子測試之間資料的重疊目標數量。 
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儀器標籤

雷射讀數平均

平均 – 「雷射讀數平均」可用於克服外在影響的波動，例如振動、機器穩定

性不佳或空氣擾動。使用者可選取「無」（不進行平均）、「快速」（短期平

均）或「慢速」（長期平均）：在大部分的應用中，建議使用「快速」資料平

均。

「無」 – 不使用資料平均。

「快速」 – 軟體針對來自雷射裝置的讀數進行平均（所需時間為 462.5 毫秒的

標稱期間），並在量測畫面上顯示結果。顯示的值為 Boxcar 平均。

「慢速」 – 軟體針對來自雷射裝置的讀數進行平均（所需時間為 3.7 秒的標稱

期間），並在量測畫面上顯示結果。顯示的值為 Boxcar 平均。

觸發類型

觸發類型共分為四種：位置、手動、TPin 和時間型

位置觸發 – 此模式透過比較雷射讀數與目標位置，判斷機器位於指定「公差」

、「穩定期間」和「穩定性」的限制範圍內時自動記錄讀數，藉此自動擷取資

料。 

• 公差 – 目標任一側（正或負）的距離，在此範圍內的資料擷取都可被接

受。若機器量測位置與目標之間的距離大於「公差」值，就代表讀數超出

「公差」，因此系統不會擷取資料。

• 穩定期間 – 機器維持在「穩定性範圍」（如下所述）內的期間，才能擷取

量測值。若機器移動零件的量測位置未維持在定義的「穩定性範圍」內持

續至少達穩定期間的時間長度，系統將不會擷取資料。 

• 穩定性範圍 – 機器必須具備的位置變量上限，可視為是否足夠穩定以擷取

目標。如果機器的量測位置波動超出「穩定性範圍」，則不符合「穩定性

範圍」條件，系統就不會擷取資料。

手動觸發 – 在使用者按下鍵盤上的 F9 鍵或使用滑鼠滾輪時擷取資料。

Tpin（遠端）觸發（僅限 XL-80） – 透過輔助 I/O 連接器收到觸發脈衝時擷取

資料。有多種能產生觸發脈衝的方式，例如：

• 由機器控制器直接觸發 

• 使用接觸式探針

• 由繼電器或開關觸發

如需更多關於 TPin 觸發的資訊，請參閱 XL 雷射系統 使用指南（Renishaw 文
件編號 F-9908-0683）。

時間型觸發 – 每次經過所選時間長度，系統就會擷取資料。 
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進給率偵測（僅限 XR20）

進給率偵測分為三種類型：自動、手動及位置追蹤。

• 自動 – 機器執行越程移動，且 XR20 會自動計算並套用進給率。

• 手動 – 選取手動進給率偵測時，使用者必須輸入進給率速度以符合工件程

式。

• 位置追蹤 – 使用者可透過此設定，在受測軸進行手動移動因此進給率不

一致等情況下執行資料擷取。此類型透過監控雷射訊號強度和為光學鏡定

位，以達到訊號最佳化。

預先鎖定停滯（僅限 XR20） – 部分工具機會在旋轉軸上配備機械式煞車，於

未轉動時鎖住軸線。煞車制動時經常會造成少量振動，但這對軸線來說卻非常

顯著。如果在 XR20 試圖執行量測時發生此情況，軸上的振動將造成資料擷取

失敗。

若要解決此問題，請指定以秒為單位的停滯時間，以延遲各點資料擷取開始的

時間點。這會讓機器在軟體擷取讀數之前，有時間鎖住並穩定下來。

自訂光學因素（僅限角度量測）

角度因素是由角度反射器中的一對復歸反射器之間的間隔所衍生的。使用校準

角度光學鏡組時，請啟用「自訂光學因素」，並輸入校準證書中的「量測的角

度因素」。

注意：這僅適用於 RENISHAW 校準角度光學鏡組。

儲存測試方法

執行並儲存 XL-80、XM-60 或 XR20 測試時，該測試方法也將自動儲存至資料

庫。 

若要在執行測試前建立測試方法，請使用「定義」標籤畫面右下角的「儲存測

試方式」圖示。
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產生工件程式

小心

本軟體產生的 CNC 工件程式可能導致機器碰撞或故障。產生的工件程式必須

先由經驗豐富的工具機程式設計師檢查後，方可使用。所有程式皆應先經過檢

查才能執行，且第一次應以較低的進給率執行。我們會假設使用者非常熟悉工

具機及其控制器的操作，並瞭解所有緊急停止開關的位置。同時，如果需要在

移除防護裝置或停用任何安全功能的情況下操作機器，操作員需負責確認採取

符合製造商操作說明或相關作業規範的替代安全措施。安全程序應該根據使用

者的風險評估制定。

定義用於產生工件程式的參數。

程式 ID – 輸入產生的工件程式的指定名稱。

進給率 – 輸入機器在目標之間移動的速度。距離單位會根據設定中的配置來定

義。設為公制時，距離單位為公釐。設為英制時，距離單位為英寸。時間單位

永遠為分鐘。僅適用於 XR20 的單位選項為：°/min、°/sec、r/min。

停滯時間 – 輸入機器控制器應於各目標位置維持靜止的時間長度。系統會根據

觸發的「穩定期間」和「平均」，自動產生此項數值。不過，使用者可輸入新

數值加以覆寫。

控制器類型 – 使用下拉式清單，即可選取產生工件程式的機器控制器語言。 

加入警告 – 根據預設，系統會將部分警告文字納入產生的工件程式中。若要排

除此類文字，請取消核取方塊。 

加入符號偵測移動 – 定義與雷射系統相關的機器軸的方位與方向十分重要。當 
X、Y 與 Z 軸皆輪流移動一小段距離時（至少 100 μm），Capture 就會自動偵

測軸的方位與方向。根據預設，系統會將這些少量的軸移動量導入產生的工件

程式中。若要從產生的工件程式排除這些移動量，請取消核取方塊。

選取軸 – 如果使用者在機器標籤輸入自訂軸名稱，系統就會顯示在工件程式中

使用此軸或對稱軸的選項。 

檢視視窗 – 工件程式產生後，就會顯示在「檢視」視窗中。使用此視窗即可讀

取產生的工件程式，必要時，也可以手動編輯程式。檢視後，選取「儲存工件

程式」圖示即可儲存檔案。
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擷取標籤

「擷取」標籤是定義測試參數後，用來執行測試的區域。圖形和表格會顯示測

試期間和測試後的資料擷取結果。若為雙向執行，系統會在圖形上以紅線表示

返回的執行（從最後一個目標回到第一個目標），在表格中則以白箭頭表示。

若要針對以數字顯示位置但無法精準移動的軸進行校準，可以執行「即時編輯

目標」。請參閱「設定」，以瞭解更多資訊。

開始測試

在機器位於第一個目標時，按下「開始測試」圖示即可開始資料擷取程序。若

自上次光束中斷後尚未按下「基準」圖示，使用者會收到為系統建立基準的提

示。

在線性軸量測期間，選取「開始測試」後，XM-60 就會執行自動滾擺角校準程

序。完成後，將會出現執行機器移動的提示，以便系統偵測軸的方位與方向。

如果三個機器軸中，有一或多個軸無法移動，請選取「略過軸」圖示。在此情

況下，系統將顯示 3D 圖，且使用者必須手動為略過的軸指定方位與方向。

注意：最多可以「略過」兩個軸。

旋轉軸測試開始時，XR20 會執行角度光學鏡組的校準。這會相當精準地量測

旋轉頭中兩個光學鏡組的間隔，並針對光學鏡的任何小角度偏差進行補償。

停止測試

選取「停止測試」圖示即可停止資料擷取程序。然後便可以儲存和分析測試期

間擷取的資料。

儲存

選取「儲存」圖示即可將測試資料儲存至資料庫。之後隨時都能在 Explore 中
對資料進行分析。 

注意：在使用者手動選取「儲存」圖示之前，系統都不會儲存資料。

分析

選取「分析」圖示即可開啟 Explore 以及最近儲存的測試的資料。如需詳細資

料，請參閱 CARTO Explore 使用指南（Renishaw 文件編號 F-9930-1008）。

動態分析設定（僅限動態資料擬合） – 設定在 Explore 中顯示真直度結果時，

用於動態分析的目標數字。 

摘要標籤（僅適用於多重工作階段測試） – 擷取多重工作階段量測時，系統會

新增摘要標籤，以便針對 DDF 測試的拼接資料，以及離軸量測的修正誤差資

料提供預覽。   
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定義標籤（「自由運轉模式」）

使用者可透過「定義」標籤設定測試的參數。共有三種觸發類型可用：

手動

每次按下 F9 鍵或滑鼠中間按鈕，系統都會擷取資料。

選擇快速計算平均值（雷射讀數計算平均 462.5 毫秒）或慢速計算平均值（雷

射讀數計算平均 3.7 秒）。

注意：套用平均後，位置讀數可能會停滯於軸的實際位置後方。在動作停止和

線性位置讀數趨於穩定之間，也可能出現延遲。因此，使用者應僅在顯示於軟

體中的線性位置已停止變動後，才按下觸發按鈕。

自動

選取「自動」觸發後，系統將在每次平均線性讀數穩定時擷取資料。觸發需要

的穩定性標準為，雷射訊號至少必須於「穩定期間」維持在「穩定範圍」以

內。

注意：由於平均線性讀數必須穩定才能觸發，因此擷取資料需要的機器滯留時

間將至少為計算平均的期間（例如慢速計算平均的 3.7 秒）加上穩定期間。

跳動公差

返回已擷取的位置後，若新舊資料點之間的距離小於跳動公差，則新資料點將

取代舊資料點。

連續

選取「連續」觸發後，即可在動作期間擷取資料，無須滯留。每次線性位置按

照「觸發間隔」移動時，系統就會擷取資料。

注意：若擷取資料的間隔不平均，就代表對所選「觸發間隔」而言，動作速度

太快。請減緩動作速度或延長「觸發間隔」。
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開始和停止

在機器位於第一個目標時，按下「開始測試」圖示即可開始資料擷取程序。若

自上次光束中斷後尚未按下「基準」圖示，使用者會收到為系統建立基準的提

示。選取「停止測試」圖示即可停止資料擷取程序。

套用擬合 

「套用擬合」切換開關設為「開啟」後，系統將使用端點擬合來移除垂直真直

度和水平真值度誤差通道的斜率誤差。

注意：端點擬合只有在已擷取至少三個資料點時才會生效

擷取標籤（「自由運轉模式」）

目視定位儀

目視定位儀能即時顯示五個通道的誤差。使用者可透過編輯「筆形」圖示旁的

數字，調整各定位儀的刻度。

顯示/隱藏誤差通道

共有五個誤差通道可供對照線性位置加以繪製。訊號強度列的正下方是包含核

取方塊的面板，可顯示或隱藏各誤差通道圖形。

注意：即使隱藏誤差通道，系統仍會在背景記錄該誤差通道的資料。
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資料圖

• 垂直虛線代表目前的線性位置。

• 水平虛線代表目前的誤差值。

• 使用者能以「複製」按鈕，以圖片形式將各圖貼至其他程式中。

• 各圖兩邊為代表顯示誤差通道的圖示。將滑鼠游標停留在圖示上，即可顯

示誤差通道的名稱。

用於指定誤差通道方向為正的符號慣例顯示如下：

線性

1 位置

2 水平真直度

3 垂直真直度

角度

4 滾擺角

5 俯仰角

6 偏擺角

1

4

2

5

6

3

3

2 5

6

1

4

資料表

所有擷取的資料都會出現在畫面底部的表格中。在自由運轉模式中擷取的任何

資料，都不會儲存至資料庫。使用者能以「複製」按鈕，將資料貼至其他程式

（例如試算表）中。

系統

測試設定

配置

測試順序

裝置監控

測試設定



29www.renishaw.com.tw/cartoCARTO Capture 使用指南

附錄 – 順序種類

線性順序

在「線性順序」模式中，機器將輪流造訪各目標。 

單向 – 若方向設為單向，機器將在每次執行期間造訪各目標一次，並從第一個

目標開始，到最後一個目標結束。

圖 2 藉由兩次雙向執行完成線性資料擷取。

圖 1 藉由兩次單向執行完成線性資料擷取。

= 擷取的目標 = 越程移動

雙向 – 若方向為雙向，機器將在每次執行期間造訪各目標兩次（例如，機器會

由兩個方向前往各目標）。

第一個目標 最後一個目標 第一個目標 最後一個目標
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朝聖式順序 – 單向

在「朝聖式順序」模式中，機器將根據指定的執行次數依序造訪各目標。

單向 – 若方向設為單向，機器將僅由單一方向前往各目標。機器在各目標停止

後，就會按照越程距離移回上一個目標，然後再返回該目標。機器會重複此流

程，直到造訪該目標的次數等於「執行次數」。接著機器將移至順序中的下一

個目標，並重複該程序。

圖 3 藉由兩次單向執行完成朝聖式資料擷取。

第一個目標 最後一個目標

= 擷取的目標

= 越程移動

系統

測試設定

配置

測試順序

裝置監控

測試順序



31www.renishaw.com.tw/cartoCARTO Capture 使用指南

朝聖式順序 – 雙向

雙向 – 如果方向設為雙向，機器的移動零件就會交替前往各成對的相鄰目標，

完成從一個方向前往該目標的所有次數後，再從反方向前往同一個目標。在朝

聖式測試期間，移動零件會沿其行程逐步從第一個目標移動到最後一個目標，

並在前進過程中完成每個目標的所有執行。 

圖 4 藉由兩次雙向執行完成朝聖式資料擷取。
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鐘擺式順序 – 單向 

在鐘擺式模式中，機器的移動零件會逐步移動穿越目標，並從第一個目標開

始，到最後一個目標結束。 

單向 – 若方向設為單向，機器將僅由單一方向前往各目標。機器在各目標停止

後，就會按照越程距離移回上一個目標，然後再返回該目標。機器會重複此流

程，直到造訪該目標的次數等於「執行次數」。接著機器將移至順序中的下一

個目標，並重複該程序

圖 5 擷取兩次單向執行的鐘擺式資料。
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鐘擺式順序 – 雙向 

雙向 – 若方向設為雙向，機器將由兩個方向前往各目標。機器在各目標停止

後，將按照越程遠離目標，再從兩個方向返回目標。機器會重複此流程，直到

雙向造訪該目標的次數等於「執行次數」。機器將移至順序中的下一個目標，

並重複該程序。 

圖 6 藉由兩次雙向執行完成鐘擺式資料擷取。 
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ISO-10360 順序

在「ISO-10360 順序」模式中（僅限搭配線性量測使用），機器的移動零件從

第一個目標依序移至其他各目標，然後返回以量測第一個目標後，再移動至後

續各目標。 

機器的移動零件從第一個目標移至最後一個目標後，即完成一次執行。後續的

每次執行都會重複此程序。 

圖 7 藉由兩次單向執行完成 ISO-10360 資料擷取。
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