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(57) Формула изобретения
Устройство компенсации собственных колебаний иглы зонда сканирующего

микроскопа, содержащее генератор колебаний, отличающееся тем, что в качестве
генератора колебаний выбран генератор сигнала частоты собственных колебаний
иглы, закрепленной на свободном конце нижней поверхности консоли, верхняя
поверхность которой расположена в активной зоне датчика положения консоли, входы
синхронных детекторов сигнала координатыХи сигнала координатыY, а также входы
сумматоров сигнала координаты Х и сигнала координаты Y подключены к выходам
датчика положения консоли, управляющие входы синхронных детекторов сигнала
координаты Х и сигнала координаты Y подключены к выходу генератора сигнала
частоты колебаний иглы, выход синхронного детектора сигнала координаты Х через
сумматор сигнала координатыХ связан со входомX устройства перемещения образца,
а выход синхронного детектора сигнала координаты Y через сумматор сигнала
координаты Y связан с входом Y устройства перемещения образца.
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