3. Elektronik digli orani

Motor milinin ve ylk tarafinin rediksiyon orani n / m oldugunda (motor m devirlerle
déndiginde, yik mili n devirle déndiginde), elektronik disli oraninin ayar degeri asagidaki
formiille elde edilebilir:

Pn204

Elektronik disli orani 1= Pn206

Enkoder ¢ozlinirligi m
1 doniiste yiik mili hareket miktar1 (komut birimi) n

Makine Yapilandirmasi
Vidali Mil Doner tabla Kayis + Kasnak
Adim | Aciklama R
Referans Birimi: 0.001mm Y
Lead sheft k"—'—:‘; D
et 1
. Vidal Mil Hatvesi: Devir bagina dénme Kasnak cap!.. 100.r'nm
Makine . Aano (Kasnak gevresi:
T | Grelieri Smm agisi: 360 314mm)
Disli orani: 1/1 Disli orani: 1/100 Disli orani: 1/50
o | [Enkoder | g 386 608 (23 bit) 8.388.608 (23 bit) 8.388.608 (23 bit)
Cozunirligu
3| REEES | o00tmm () 001° 0.005mm  (5mm)
YUk mili
4 dexgrt;iz't”a 5mm/0.001mm =5.000 | 360°/0.01°=36.000 | 314mm/0.005mm = 62.800
mesafesi
5 Elekironik B 8388608 1 B 8.388.608_100 B _ 8.388.608 50
digliorani | 5 5000 1 AT 36000 1 AT 62800 1
Pn204: 8.388.608 Pn204: 838.860.800 Pn204: 419.430.400
6 Parametre
Pn206: 5.000 Pn206: 36.000 Pn206: 62.800
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