Fanuc Robo Trainer Bewegungsbefehle

Ihr zentraler Ort fir online Roboter-Schulungen
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Positionsbezeichnungen

Punktbezeichnung mit Ziffer und Name L P[1] 2000 mm/sec FINE
Punktbezeichnung mit Positionsregister PR[1 HOME]

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

Joint = JP[1] 100% CNT100
Zirkular = CP[2] P[3] 2000 mm/sec FINE
95 . . Fine
POSItlonsgenawgken‘
— CNT 50 /7\
Linear = L P[l] 2000 mm/SeC FINE CNT 100 ‘:/ /liZ\ !

, 7
Joint = JP[1] 100% CNT100 /71\
P P3



