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Bewegungsbefehle

Joint = J P[1] 100% FINE
P[0] P[1]

P[0] P[1]Linear = L P[1] 2000 mm/sec FINE

P[3]

P[1]
P[2]

Bogen
Zirkular = C P[2] P[3] 2000 mm/sec FINE

Linear = L P[1] 2000 mm/sec FINE
Startpunkt

Bogen
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Positionsgenauigkeit und Geschwindigkeit

Linear    = L P[1] 2000 mm/sec FINE

Joint      = J P[1] 100% CNT100

Zirkular  = C P[2] P[3] 2000 mm/sec FINE

Positionsgeschwindigkeit

Positionsgenauigkeit

P1

P2

P3

CNT 50

CNT 100

Fine

Linear = L P[1] 2000 mm/sec FINE

Joint   = J P[1] 100% CNT100

L P[1] 2000 mm/sec FINE

Punktbezeichnung mit Positionsregister PR[1 HOME]

Punktbezeichnung mit Ziffer und Name

Positionsbezeichnungen


