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1章 前書きき

このハンドブックは進行中の作業です。ハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。作業です。です。 執筆、編集、または進行中の作業です。グラフィックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、を手伝うことができる場合は、手伝うことができる場合は、うことができる場合は、場合は、は進行中の作業です。、
執筆チームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。メンバーに連絡するか、参加して連絡するか、参加してする場合は、か、参加してして EMC-USERS@LISTS.SOURCEFORGE.NET に連絡するか、参加して電子メールを送信してくメールを送信してくを手伝うことができる場合は、送信してくしてく
ださい。
Copyright © 2000-2020 LinuxCNC.org

　GNU FREE DOCUMENTATION LICENSE、バージョン 1.1、または進行中の作業です。フリーソフトウェアファウンデーションに連絡するか、参加してよって
公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。バージョンのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで、このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントを手伝うことができる場合は、コピー、配布、および/または進行中の作業です。変更する許可する場合は、許可
が与えられます。えられます。 不変セクは進行中の作業です。ション、表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。テキスト、裏表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。テキストは進行中の作業です。ありません。 ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。コピーは進行中の作業です。、
「GNU FREEDOCUMENTATIONLICENSE」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して含まれています。まれています。
LINUX®は進行中の作業です。、LINUSTORVALDS のハンドブックは進行中の作業です。米国およびその他の国における登録商標です。およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。国およびその他の国における登録商標です。に連絡するか、参加しておける場合は、登録商標です。です。 登録商標です。 LINUX®は進行中の作業です。、世界規模でで
マークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。所有者であるである場合は、 LINUSTORVALDS のハンドブックは進行中の作業です。独占的ライセンシーであるライセンシーである場合は、 LMI からのハンドブックは進行中の作業です。サブライセンスに連絡するか、参加して従って使用されって使用されされ
ます。
LINUXCNC プロジェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。 DEBIAN®と提携していません。していません。 DEBIAN は進行中の作業です。、SOFTWARE IN THE PUBLIC INTEREST、INC が
所有する場合は、登録商標です。です。
LINUXCNC プロジェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。 UBUNTU®と提携していません。していません。 UBUNTU は進行中の作業です。、CANONICALLIMITED が所有する場合は、登録商
標です。です。
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2章 LinuxCNC の歴史歴史
2.1 起源
　EMC（ENHANCED MACHINE CONTROLLER）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、米国およびその他の国における登録商標です。政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。機関である米国国立標準技術研究所である場合は、米国およびその他の国における登録商標です。国およびその他の国における登録商標です。立標です。準技術研究所
である場合は、 NIST に連絡するか、参加してよって作成されました。されました。
　NIST は進行中の作業です。、コンセプトと標です。準のハンドブックは進行中の作業です。テストプラットフォームのメンバーに連絡するか、参加してとしてモーションコントロールを送信してくパッケージを手伝うことができる場合は、作成されました。
する場合は、ことに連絡するか、参加して最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して興味を持ちました。を手伝うことができる場合は、持ちました。ちました。 ゼネラルを送信してくモーターズからの初期のスポンサーシップによりからのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。スポンサーシップに連絡するか、参加してより、
WINDOWS NT のハンドブックは進行中の作業です。「リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して」バージョンで実行され、大型フライス盤を制御するフライス盤を制御するを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、 PMAC インテリジェ
ント制御するボードを手伝うことができる場合は、使用されして、新しいバージョンのしいバージョンのハンドブックは進行中の作業です。 EMC が採用されされました。
　米国およびその他の国における登録商標です。連邦政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所職員のすべての作業成果物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。作業です。成されました。果物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれに連絡するか、参加して要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされる場合は、ように連絡するか、参加して、結果として得られるソフトウェアとそれられる場合は、ソフトウェアとそれ
に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、レポートは進行中の作業です。パブリックは進行中の作業です。ドメインである場合は、必要があり、それに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、レポートは進行中の作業です。インターネットを手伝うことができる場合は、含まれています。
めて正式に公開されました。に連絡するか、参加して公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされました。 MATTSHAVER が EMC を手伝うことができる場合は、発見したのはそこでした。したのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。そこでした。 彼はは進行中の作業です。 NIST に連絡するか、参加して連絡するか、参加してし、廃
止された、またはまったく機能しなくなったされた、または進行中の作業です。まったく機能しなくなったしなくなった CNC 制御するのハンドブックは進行中の作業です。アップグレードと交換に使用される、より安価なに連絡するか、参加して使用されされる場合は、、より安価なな
ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。制御するに連絡するか、参加して使用されする場合は、コードのハンドブックは進行中の作業です。適合は、に連絡するか、参加してついて、FREDPROCTOR と話し合いました。し合は、いました。 NIST は進行中の作業です。、もっ
と安価ななものハンドブックは進行中の作業です。が欲しかったので興味をそそられました。しかったのハンドブックは進行中の作業です。で興味を持ちました。を手伝うことができる場合は、そそられました。 協力的ライセンシーであるな取り組みを開始するために、結果としてり組みを開始するために、結果としてみを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ために連絡するか、参加して、結果として
得られるソフトウェアとそれられる場合は、コードと設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。がパブリックは進行中の作業です。ドメインのハンドブックは進行中の作業です。ままである場合は、ことを手伝うことができる場合は、保証する正式な合意が作成されました。する場合は、正式に公開されました。な合は、意が作成されました。が作成されました。されました。
　初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。検討事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」は進行中の作業です。、高価なで気まぐれな「リアルタイム」まぐれな「リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して」WINDOWSNT システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。交換に使用される、より安価なに連絡するか、参加して焦点を合わせてを手伝うことができる場合は、合は、わせて
いました。 LINUX オペレーティングシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。比較的ライセンシーである新しいバージョンのしい（当時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して拡張を試すことが提を手伝うことができる場合は、試すことが提すことが提
案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンされました。このハンドブックは進行中の作業です。アイデアは進行中の作業です。成されました。功裏に連絡するか、参加して追求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされました。次は、高価なインテリジェントモーションコンは進行中の作業です。、高価ななインテリジェントモーションコン
トロールを送信してくボードのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、でした。このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提までに連絡するか、参加して、PC のハンドブックは進行中の作業です。処理能しなくなった力は進行中の作業です。、モーションルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して
十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、である場合は、と考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えられていました。利用され可能しなくなったなハードウェアを手伝うことができる場合は、すばやく検索した結果、した結果、PC に連絡するか、参加してモーターを手伝うことができる場合は、直
接制御するさせる場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。プラットフォームのメンバーに連絡するか、参加してとして SERVO-TO-GO インターフェイスボードが選択されましされまし
た。軌道計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とと PID ルを送信してくープ制御するのハンドブックは進行中の作業です。ためのハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェアが既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェースと RS274 イン
タープリターに連絡するか、参加して追加してされました。マットは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。バージョンを手伝うことができる場合は、使用されして、デッドコントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたいく
つかのハンドブックは進行中の作業です。マシンを手伝うことができる場合は、アップグレードする場合は、ことに連絡するか、参加して成されました。功し、これが最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して外界のハンドブックは進行中の作業です。注目を集めたを手伝うことができる場合は、集めた EMC システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなり
ました。 REC.CRAFTS.METALWORKING USENETニュースグルを送信してくープで EMC に連絡するか、参加して言及した結果、した結果、JONELSON のハンドブックは進行中の作業です。よ
うなアーリーアダプターが EMC を手伝うことができる場合は、利用されする場合は、ように連絡するか、参加してなりました。
　NIST は進行中の作業です。、EMC に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、人々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してメーリングリストを手伝うことができる場合は、設定しました。しました。 時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが経つにつれてつに連絡するか、参加してつれて、
NIST外のハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。人々のためにメーリングリストを設定しました。は進行中の作業です。 EMC のハンドブックは進行中の作業です。改善に興味を持つようになりました。に連絡するか、参加して興味を持ちました。を手伝うことができる場合は、持ちました。つように連絡するか、参加してなりました。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。人がコードのハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さな改善に興味を持つようになりました。を手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ
または進行中の作業です。コーディングしました。 RAY HENRY は進行中の作業です。、ユーザーインターフェイスを手伝うことができる場合は、改良したいと考えていましたしたいと考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えていました。
 RAY は進行中の作業です。、ユーザーインターフェイスが記述されたされた C コードを手伝うことができる場合は、改ざんしようとする場合は、ことに連絡するか、参加して消極的ライセンシーであるだったため、
より簡単な方法が求められました。な方法が求められました。が求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめられました。 NIST のハンドブックは進行中の作業です。 FREDPROCTOR は進行中の作業です。、スクは進行中の作業です。リプト言語を提案し、を手伝うことができる場合は、提案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンし、TCL / TK スクは進行中の作業です。リ
プト言語を提案し、を手伝うことができる場合は、 EMC のハンドブックは進行中の作業です。内部NML通信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、作成されました。しました。 RAY は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして、
当時の）リアルタイム拡張を試すことが提 EMC のハンドブックは進行中の作業です。主要なユーザーインターフェイスとなった TCL / TK プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、作成されました。しました。
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　NIST のハンドブックは進行中の作業です。視点を合わせてに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、WILLIAMSHACKLEFORD と FREDERICKPROCTOR が執筆した、EMC のハンドブックは進行中の作業です。歴史とオーとオー
プンソースへのハンドブックは進行中の作業です。移行に連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。したこのハンドブックは進行中の作業です。ペーパーを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提までに連絡するか、参加して、EMCへのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。は進行中の作業です。大幅に高まり始めています。に連絡するか、参加して高まり始するために、結果としてめています。 ますます多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。人々のためにメーリングリストを設定しました。が EMC のハンドブックは進行中の作業です。インストー
ルを送信してくを手伝うことができる場合は、試すことが提みる場合は、に連絡するか、参加してつれて、LINUXカーネルを送信してくに連絡するか、参加してリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して拡張を試すことが提機能しなくなったを手伝うことができる場合は、パッチする場合は、ことと EMC コードを手伝うことができる場合は、コンパイ
ルを送信してくする場合は、ことのハンドブックは進行中の作業です。難しさが明白になりました。しさが明したこのペーパーを参照してください。白になりました。に連絡するか、参加してなりました。 プロセスを手伝うことができる場合は、文書化し、スクリプトを作成するための多くの試みし、スクは進行中の作業です。リプトを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。試すことが提み
が試すことが提みられましたが、中の作業です。程度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。成されました。功を手伝うことができる場合は、収めたものもありました。めたものハンドブックは進行中の作業です。もありました。 パッチとコンパイラのハンドブックは進行中の作業です。正しいバージョン
を手伝うことができる場合は、選択されまししたバージョンのハンドブックは進行中の作業です。 LINUX と一致させるという問題が発生し続けました。させる場合は、という問題でした。この時までに、が発生し続けました。し続するためのコードを作成しました。けました。 PAUL CORNER は進行中の作業です。、完全に機に連絡するか、参加して機
能しなくなったする場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加して（LINUX、パッチ、および EMC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくできる場合は、 CD である場合は、 BDI（ブレインデッドイ
ンストールを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で救助に来ました。に連絡するか、参加して来ました。ました。 BDI アプローチは進行中の作業です。、EMC のハンドブックは進行中の作業です。世界を手伝うことができる場合は、は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して大きなユーザーコミュニティ
に連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および放しました。しました。 このハンドブックは進行中の作業です。コミュニティが成されました。長し続けるにつれて、し続するためのコードを作成しました。ける場合は、に連絡するか、参加してつれて、EMC メーリングリストとコードアーカイ
ブは進行中の作業です。 SOURCEFORGE に連絡するか、参加して移動され、され、LINUXCNCWEB サイトが設立されました。
　より多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーコミュニティが参加してする場合は、ことで、EMC は進行中の作業です。 NAMES で開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および催中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 CNC展示会で大きなで大きな
関である米国国立標準技術研究所心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。を手伝うことができる場合は、集め、NAMES は進行中の作業です。 EMC のハンドブックは進行中の作業です。年次は、高価なインテリジェントモーションコン総会で大きなイベントに連絡するか、参加してなりました。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。数年間が経つにつれては進行中の作業です。、利害関である米国国立標準技術研究所係者であるが NAMES

に連絡するか、参加していたため、会で大きな議が開催されました。が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および催されました。 2003年、EMCユーザーコミュニティは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および会で大きな議が開催されました。を手伝うことができる場合は、発表しま
した。 NAMES ショーが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および催されたアリーナのロビーでのハンドブックは進行中の作業です。ロビーで NAMES後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および催されました。 組みを開始するために、結果として織は緩は進行中の作業です。緩
いものハンドブックは進行中の作業です。でしたが、ハードウェアアブストラクは進行中の作業です。ションレイヤー（HAL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。アイデアが生し続けました。まれ、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発を手伝うことができる場合は、容易にに連絡するか、参加して
する場合は、ために連絡するか、参加してコードを手伝うことができる場合は、再構築する動き（する場合は、動され、き（EMC2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が提案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンされました。
2.2 名前の変更の変更変更
　2011年のハンドブックは進行中の作業です。春、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。取り組みを開始するために、結果として締役会で大きなは進行中の作業です。、LINUXCNC.ORG で提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、ソフトウェアを手伝うことができる場合は、特定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。
「EMC」および「EMC2」のハンドブックは進行中の作業です。使用されに連絡するか、参加してついて、EMC CORPORATION（WWW.EMC.COM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、代表する場合は、法が求められました。律事務所
から連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、受けました。けました。 EMC CORPORATION は進行中の作業です。、EMC および EMC2（上付き数字き数字 2 のハンドブックは進行中の作業です。 EMC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、
さまざまな商標です。を手伝うことができる場合は、登録しています。
　EMC CORPORATION のハンドブックは進行中の作業です。代表者であると何度の成功を収めたものもありました。も話し合いました。し合は、った後の月曜日に開催されました。、最終的ライセンシーであるな結果として、ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。メ
ジャーリリース以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および、LINUXCNC.ORG は進行中の作業です。、「EMC」または進行中の作業です。「EMC」、ある場合は、いは進行中の作業です。これらのハンドブックは進行中の作業です。用され語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。くソフ
トウェアのハンドブックは進行中の作業です。識別を停止します。を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。 数字。 LINUXCNC 理事会で大きなが、LINUXCNC.ORG で提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、ソフトウェアを手伝うことができる場合は、
識別を停止します。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、管理する場合は、範囲で、理事会はこれに同意しました。で、理事会で大きなは進行中の作業です。これに連絡するか、参加して同意が作成されました。しました。
　そのハンドブックは進行中の作業です。結果、ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要がありました。 理事会で大きなが検討したオプションのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。
で、「LINUXCNC」が最良したいと考えていましたのハンドブックは進行中の作業です。オプションである場合は、というコンセンサスがありました。これは進行中の作業です。、長し続けるにつれて、年に連絡するか、参加してわたって
当社ののハンドブックは進行中の作業です。 WEB サイトのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。であったためです。
　新しいバージョンのしい名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、として、LINUX FOUNDATION から LINUX®商標です。のハンドブックは進行中の作業です。サブライセンスを手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてりました
（WWW.LINUXFOUNDATION。LINUXCNC名のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、保護します。します。LINUX®は進行中の作業です。、米国およびその他の国における登録商標です。およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。地域におに連絡するか、参加してお
ける場合は、 LINUSTORVALDS のハンドブックは進行中の作業です。登録商標です。です。 国およびその他の国における登録商標です。。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
　ブランド変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。取り組みを開始するために、結果としてり組みを開始するために、結果としてみに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LINUXCNC.ORG WEB サイト、IRC チャネルを送信してく、および 2.5.0 以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ソフト
ウェアとドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。バージョンが含まれています。まれます。
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2.3 追加情報
　NIST は進行中の作業です。、RS274NGC言語を提案し、とそれが制御するする場合は、抽象的ライセンシーであるなマシニングセンター、および EMC のハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。実装にに連絡するか、参加して
ついて説明したこのペーパーを参照してください。した論文を手伝うことができる場合は、発表しました。 このハンドブックは進行中の作業です。ペーパーは進行中の作業です。、HTTP：//LINUXCNC.ORG/FILES/RS274NGCV3.PDF で
も入手できます。
　NIST は進行中の作業です。、EMC のハンドブックは進行中の作業です。歴史とオーとオープンソースへのハンドブックは進行中の作業です。移行に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、論文も発表しました。 このハンドブックは進行中の作業です。ペーパーは進行中の作業です。、
HTTP：//LINUXCNC.ORG/-FILES/USE-OF-OPEN-SOURCE-DISTRIBUTION-FOR-A-MACHINE-TOOL-CONTROLLER.PDF

でも入手できます。
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3章 概要
3.1 ユーザーの変更序文

　LinuxCNC は進行中の作業です。モジュールを送信してく式に公開されました。で柔軟性があります。があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。属性があります。に連絡するか、参加してより、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。人は進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、小さな改善を要求さなこ
とのハンドブックは進行中の作業です。紛らわしいごちゃ混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。らわしいごちゃ混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。ぜと見したのはそこでした。なし、なぜそれがそのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなっている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。か疑問に連絡するか、参加して思います。います。 このハンドブックは進行中の作業です。
ページは進行中の作業です。、あなたが物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ事のハンドブックは進行中の作業です。奥深くに入る前に、その質問に答えようとします。くに連絡するか、参加して入る場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、そのハンドブックは進行中の作業です。質問に連絡するか、参加して答えようとします。えようとします。
　LinuxCNC は進行中の作業です。、米国およびその他の国における登録商標です。国およびその他の国における登録商標です。立標です。準技術研究所で始するために、結果としてまりました。 それは進行中の作業です。オペレーティングシステムのメンバーに連絡するか、参加してとして
Unix を手伝うことができる場合は、使用されして育ちました。ちました。 Unix は進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、変えました。 初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。 Unix 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発者であるのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてでは進行中の作業です。、Unix のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。と
呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、一連のハンドブックは進行中の作業です。コード記述されたのハンドブックは進行中の作業です。アイデアが生し続けました。まれました。 これらのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC 作成されました。者であるは進行中の作業です。、これら
のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。に連絡するか、参加して従って使用されいました。
　Eric S. Raymond は進行中の作業です。、著書 The Art of Unix Programming で、Unix哲学を、広く使用されているエンを手伝うことができる場合は、、広く使用されているエンく使用されされている場合は、エン
ジニアリング哲学を、広く使用されているエン「Keep it Simple、Stupid」（KISS Principle）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として要約しています。しています。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。
全に機体的ライセンシーであるな哲学を、広く使用されているエンが文化し、スクリプトを作成するための多くの試み的ライセンシーであるな Unix のハンドブックは進行中の作業です。規範として適用されされている場合は、と彼はがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して信してくじている場合は、かを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。しま
すが、実際ののハンドブックは進行中の作業です。 Unix のハンドブックは進行中の作業です。実践では、当然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しでは進行中の作業です。、当然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しのハンドブックは進行中の作業です。ことながら、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。重大な違反を見つけることは難しを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ことは進行中の作業です。難しさが明白になりました。し
くありません。
 モジュールを送信してく性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してく：クは進行中の作業です。リーンなインターフェースで接続するためのコードを作成しました。された単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なパーツを手伝うことができる場合は、記述されたします。
 明したこのペーパーを参照してください。快さのルール：明快さは賢さよりも優れています。さのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してく：明したこのペーパーを参照してください。快さのルール：明快さは賢さよりも優れています。さは進行中の作業です。賢さよりも優れています。さよりも優れています。れています。
 構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してく：他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。します。
 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。のハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してく：ポリシーを手伝うことができる場合は、メカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してから分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。します。 エンジンからインターフェースを手伝うことができる場合は、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。し

ます。1)

1) http：//en.wikipedia.org/wiki/Unix_philosophy、2008 年 7 月 6 日に見つかりましたに見つかりました見つかりましたつかりました

　レイモンド氏はさらにいくつかのルールを提供しましたが、これらは進行中の作業です。さらに連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してくを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのしましたが、これら 4 つは進行中の作業です。 LinuxCNC モーションコ
ントロールを送信してくシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。本質的ライセンシーであるな特徴を説明しています。を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。しています。
　モジュールを送信してく性があります。ルを送信してくールを送信してくは進行中の作業です。重要です。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ハンドブックは進行中の作業です。全に機体を手伝うことができる場合は、通して、通訳またはタスクプランまたは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。プラン
ナのロビーでーまたは進行中の作業です。モーションまたは進行中の作業です。 HAL のハンドブックは進行中の作業です。話し合いました。を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ことができます。 これらは進行中の作業です。それぞれ、モジュールを送信してくま
たは進行中の作業です。モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。コレクは進行中の作業です。ションです。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。実行に連絡するか、参加して必要な部品だけを相互に接続できるモジュールだけを手伝うことができる場合は、相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。できる場合は、モジュールを送信してく
性があります。です。
　クは進行中の作業です。ラリティルを送信してくールを送信してくは進行中の作業です。不可欠です。です。 LinuxCNC は進行中の作業です。進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。作業です。であり、完成されました。しておらず、今後の月曜日に開催されました。も完成されました。
する場合は、ことは進行中の作業です。ありません。 実行したいほとんどのハンドブックは進行中の作業です。マシンを手伝うことができる場合は、実行する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なほど完全に機です。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。
ユーザーとコード開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発者であるが他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。作業です。を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。て、彼はらが行ったことに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて構築する動き（できる場合は、ため、
そのハンドブックは進行中の作業です。進歩の多くが達成されます。のハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くが達成されました。されます。
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　構成されました。ルを送信してくールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、ことで、利用され可能しなくなったな多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくから
予測可能しなくなったな制御するシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、構築する動き（できます。 モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セットへのハンドブックは進行中の作業です。標です。準インターフェースを手伝うことができる場合は、設定しました。し、
それらのハンドブックは進行中の作業です。標です。準に連絡するか、参加して従って使用されうことに連絡するか、参加してより、接続するためのコードを作成しました。性があります。を手伝うことができる場合は、実現します。します。
　分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。ルを送信してくールを送信してくでは進行中の作業です。、小さな改善を要求さなことを手伝うことができる場合は、行う別を停止します。個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。パーツを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、必要があります。 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。する場合は、こと
に連絡するか、参加してより、デバッグがは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してなり、交換に使用される、より安価なモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してドロップして比較を手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して行
うことができます。
　LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。ユーザーとしてのハンドブックは進行中の作業です。 Unix のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。何を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。しますか。 これは進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。使用され方法が求められました。を手伝うことができる場合は、選
択されましできる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 これらのハンドブックは進行中の作業です。選択されましのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。マシン統合は、のハンドブックは進行中の作業です。一部ですが、多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。使用され方
法が求められました。に連絡するか、参加しても影響します。します。 あなたが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所むとき、あなたは進行中の作業です。あなたが比較を手伝うことができる場合は、する場合は、必要がある場合は、であろう多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場所
を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、でしょう。 最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、「それでは進行中の作業です。なくこのハンドブックは進行中の作業です。インターフェースを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、」または進行中の作業です。「パー
ツオフセットを手伝うことができる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。では進行中の作業です。なくこのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で書き込む」という選択を行います。む」という選択されましを手伝うことができる場合は、行います。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ハンドブッ
クは進行中の作業です。全に機体を手伝うことができる場合は、通して、現します。在利用され可能しなくなったな能しなくなった力のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。
 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、際のに連絡するか、参加して、2 つのハンドブックは進行中の作業です。注意が作成されました。事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」を手伝うことができる場合は、示します。2)

2) http：//en.wikipedia.org/wiki/Unix_philosophy、2008 年 7 月 6 日に見つかりましたに見つかりました見つかりましたつかりました

 UNIX でのハンドブックは進行中の作業です。 DougGwyn のハンドブックは進行中の作業です。言葉を言い換えると、「を手伝うことができる場合は、言い換に使用される、より安価なえる場合は、と、「LinuxCNC は進行中の作業です。、ユーザーが愚かなことをするのかなことを手伝うことができる場合は、する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。
を手伝うことができる場合は、阻止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加しては進行中の作業です。設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されていません。それは進行中の作業です。、ユーザーが賢さよりも優れています。いことを手伝うことができる場合は、する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。も阻止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、から
です。」

 同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、スティーブン・キングのハンドブックは進行中の作業です。言葉を言い換えると、「：「LinuxCNC は進行中の作業です。ユーザーフレンドリーです。どのハンドブックは進行中の作業です。ユー
ザーとフレンドリーである場合は、かに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。無差別を停止します。では進行中の作業です。ありません。」

3.2 LinuxCNCユーザー紹介
3.2.1 LinuxCNCの変更しくみ

　LinuxCNC は進行中の作業です。、コンピューター数値制御する（CNC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ミルを送信してくおよび旋盤を制御する、3D プリンター、ロボット、
レーザーカッター、プラズからの初期のスポンサーシップによりマカッター、およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。自動され、化し、スクリプトを作成するための多くの試みデバイスを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。高度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してカ
スタマイズからの初期のスポンサーシップにより可能しなくなったなアプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。スイートです。 最大 9軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、協調制御するできます。
　LinuxCNC は進行中の作業です。、本質的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、1 つのハンドブックは進行中の作業です。完全に機なシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、形成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して統合は、されたいくつかのハンドブックは進行中の作業です。主要なコ
ンポーネントで構成されました。されています。
 グラフィカルを送信してくユーザーインターフェイス（GUI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。これは進行中の作業です。、オペレーター、ソフトウェア、お

よび CNC マシン自体のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなインターフェイスを手伝うことができる場合は、形成されました。します。
 LinuxCNC に連絡するか、参加してよって生し続けました。成されました。および受けました。信してくされたさまざまな内部仮想信してく号すべてを外部とリンクするすべてを手伝うことができる場合は、外部とリンクは進行中の作業です。する場合は、
方法が求められました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ハードウェアアブストラクは進行中の作業です。ションレイヤー（HAL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 そして、

7



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

 CNC マシンのハンドブックは進行中の作業です。モーション制御するのハンドブックは進行中の作業です。生し続けました。成されました。と実行を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、高レベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。コントローラー、つまりモー
ションコントローラー（EMCMOT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、ディスクは進行中の作業です。リート入出力コントローラー（EMCIO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、タ
スクは進行中の作業です。エグゼキューター（EMCTASK）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、ステッピングモーターを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるな 3軸の移動を協調制御できます。CNCミルを送信してくがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。える場合は、かを手伝うことができる場合は、示す簡
単な方法が求められました。なブロックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なです。

　LinuxCNC を手伝うことができる場合は、実行している場合は、コンピュータは進行中の作業です。、パラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして一連のハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、ステッピン
グドライブに連絡するか、参加して送信してくします。各ドライブには、ドライブに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。ステッピングモーターが接続するためのコードを作成しました。されています。 各ドライブには、
ドライブは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。独立した信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、受けました。信してくします。 関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ステッピングモーターを手伝うことができる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りまたは進行中の作業です。反を見つけることは難し
時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して動され、かすように連絡するか、参加してドライブに連絡するか、参加して命令するする場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクすると、そのハンドブックは進行中の作業です。ステッピングモーターが回りまたは反
転する速度を定義するする場合は、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする。
　パラレルを送信してくポート制御する下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ステッピングモーターシステムのメンバーに連絡するか、参加してが示されていますが、LinuxCNC システ
ムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。と I / O 機能しなくなったを手伝うことができる場合は、向に動かすようにドライブに命令する上させる場合は、ために連絡するか、参加してさまざまな専用されハードウェアモーションコントロールを送信してくイ
ンターフェイスを手伝うことができる場合は、利用されする場合は、こともできます。 LinuxCNC でサポートされている場合は、インターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。
完全に機なリストは進行中の作業です。、Wiki のハンドブックは進行中の作業です。[サポートされている場合は、ハードウェア]ページに連絡するか、参加してあります。
　ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ユーザーは進行中の作業です。、Stepper ConfigurationWizard（コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポート
を手伝うことができる場合は、使用されして動され、作する場合は、 CNC システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 Mesa Hardware Wizard（Mesa Anything I / O 

PCIカードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、より高度の成功を収めたものもありました。なシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、使用されして、ミルを送信してくセットアップに連絡するか、参加して固
有のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 いずれかのハンドブックは進行中の作業です。ウィザードを手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。 CNC マシンに連絡するか、参加して固有のハンドブックは進行中の作業です。いく
つかのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。むコンピューターのハンドブックは進行中の作業です。ハードドライブ上に連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。フォルを送信してくダーが作成されました。され、
LinuxCNC を手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して起動され、できる場合は、ように連絡するか、参加してデスクは進行中の作業です。トップに連絡するか、参加してアイコンが配置されます。されます。

8



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

　たとえば、ステッパー構成されました。ウィザードを手伝うことができる場合は、使用されして、上記のハンドブックは進行中の作業です。 My_CNC というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 3軸の移動を協調制御できます。CNC

ミルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セットアップを手伝うことができる場合は、作成されました。した場合は、、ウィザードに連絡するか、参加してよって作成されました。される場合は、フォルを送信してくダーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。通常、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
ファイルを送信してくが含まれています。まれます。
 フォルを送信してくダー：My_CNC

 My_CNC.ini

 INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ために連絡するか、参加して各ドライブには、ステッピングモーターが回りまたは反転する速度を定義するする場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。
ある場合は、ステップ数、各ドライブには、ステッピングモーターが動され、作できる場合は、最大速度の成功を収めたものもありました。、各ドライブには、ステッピング
モーターのハンドブックは進行中の作業です。移動され、制限など、など、CNCミルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。動され、作に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなハードウェア情
報が含まれています。が含まれています。まれています。 軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。と動され、作。

 My_CNC.hal

 このハンドブックは進行中の作業です。 HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、内部仮想信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、コンピューター以外のハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理接続するためのコードを作成しました。に連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。する場合は、
方法が求められました。を手伝うことができる場合は、 LinuxCNC に連絡するか、参加して指示する場合は、情報が含まれています。が含まれています。まれています。 たとえば、パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。ピ
ン 4 を手伝うことができる場合は、指定しました。して Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ステップ方向に動かすようにドライブに命令する信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、送信してくしたり、パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。ピン 13 でリ
ミットスイッチがトリガーされたときに連絡するか、参加して X軸の移動を協調制御できます。モーターのハンドブックは進行中の作業です。駆動され、を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加して
LinuxCNC に連絡するか、参加して指示したりします。

 custom.HAL

 ウィザードのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえたミルを送信してく構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。 HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加して
LinuxCNC内のハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。仮想ポイントへのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことで実行できます。 
LinuxCNC セッションを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、と、GUI がロードされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み
取り組みを開始するために、結果としてられて処理されます。 例としては、としては進行中の作業です。、GUI が表示される場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して動され、作可能しなくなったである場合は、ことが確
認されるように、スピンドルモーターへのされる場合は、ように連絡するか、参加して、スピンドルを送信してくモーターへのハンドブックは進行中の作業です。 Modbus通信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ことが含まれています。まれる場合は、場
合は、があります。

 custom_postgui.hal

 custom_postgui HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、さらに連絡するか、参加してカスタマイズからの初期のスポンサーシップによりできま
すが、GUI が表示された後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して処理される場合は、という点を合わせてで custom.HAL とは進行中の作業です。異なります。なります。 た
とえば、custom.hal でスピンドルを送信してくモーターへのハンドブックは進行中の作業です。 Modbus通信してくを手伝うことができる場合は、確立した後の月曜日に開催されました。、LinuxCNC

は進行中の作業です。 custom_postgui ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして、モータードライブからのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所
み取り組みを開始するために、結果としてり値を手伝うことができる場合は、 GUI に連絡するか、参加して表示される場合は、棒グラフにリンクできます。グラフに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。できます。

 postgui_backup.hal

 これは進行中の作業です。 custom_postgui.hal ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。アップコピーとして提供されるソフトウェアを特定するためのされ、ユーザー
が以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して機能しなくなったしていた postguiHAL構成されました。を手伝うことができる場合は、すばやく復元できるようにします。できる場合は、ように連絡するか、参加してします。 これは進行中の作業です。、
ミルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。一部のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ために連絡するか、参加して、ユーザーが同じMy_CNC名で構成されました。ウィ
ザードを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。実行する場合は、場合は、に連絡するか、参加して特に連絡するか、参加して役立ちます。 ウィザードでミルを送信してく構成されました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、と、
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postgui_backup ファイルを送信してくは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。ままで、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 custom_postgui ファイルを送信してくが上書きされ
ます。

 tool.tbl

 ツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ミルを送信してくで使用されされる場合は、切削工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。パラメータ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされたリス
トが含まれています。まれています。 これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメータに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、カッターのハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることと長し続けるにつれて、さを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、こと
ができ、フライス加して工操作内のハンドブックは進行中の作業です。さまざまなサイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、補正する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、
LinuxCNC に連絡するか、参加して指示する場合は、データのハンドブックは進行中の作業です。カタログを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。

 フォルを送信してくダー：nc_files

 nc_files フォルを送信してくダーは進行中の作業です。、ミルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。駆動され、に連絡するか、参加して使用されされる場合は、 G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、格納するためのデする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。デ
フォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。場所として提供されるソフトウェアを特定するためのされます。 また、G コードのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、含まれています。むいくつかのハンドブックは進行中の作業です。サブフォルを送信してく
ダーも含まれています。まれています。

3.2.2 グラフィカルユーザーインターフェイス
　グラフィカルを送信してくユーザーインターフェイスは進行中の作業です。、工作機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。オペレーターが操作する場合は、 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。一
部です。 LinuxCNC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して含まれています。まれる場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。フィールを送信してくドを手伝うことができる場合は、編集する場合は、ことで選択されましできる場合は、い
くつかのハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェイスが付き数字属しています。 

Axis、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。キーボード GUI インターフェイス。 これは進行中の作業です。、構成されました。ウィザードを手伝うことができる場合は、使用されしてデスクは進行中の作業です。トッ
プアイコンランチャーを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ときに連絡するか、参加して起動され、される場合は、デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。 GUI でもあります。
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Touchy、タッチスクは進行中の作業です。リーン GUI：

ユーザー設定しました。可能しなくなったなタッチスクは進行中の作業です。リーン GUI である場合は、 Gscreen：
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GMOCCAPY、Gscreen に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづくタッチスクは進行中の作業です。リーン GUI。 GMOCCAPY は進行中の作業です。、キーボードとマウスが
GUI を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてましい方法が求められました。である場合は、アプリケーションでも同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されて
います。

NGCGUI、G コードのハンドブックは進行中の作業です。ウィザードスタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プログラミングを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、サブルを送信してくーチン GUI。 
NGCGUI は進行中の作業です。、スタンドアロンプログラムのメンバーに連絡するか、参加してとして実行する場合は、ことも、一連のハンドブックは進行中の作業です。タブとして別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。 GUI に連絡するか、参加して埋めめ
込む」という選択を行います。むこともできます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リーンショットは進行中の作業です。、Axis に連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。まれた NGCGUI を手伝うことができる場合は、示しています。
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3.2.3 仮想コントロールパネルコントロールパネル
　上記のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。 GUI のハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。ユーザーがカスタマイズからの初期のスポンサーシップによりできます。 これは進行中の作業です。、柔軟性があります。または進行中の作業です。
機能しなくなった性があります。を手伝うことができる場合は、向に動かすようにドライブに命令する上させる場合は、ために連絡するか、参加して、GUI のハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またに連絡するか、参加してインジケーター、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み出し、スイッチ、また
は進行中の作業です。スライダーを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ために連絡するか、参加して行うことができます。 LinuxCNC では進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。仮想コント
ロールを送信してくパネルを送信してくが提供されるソフトウェアを特定するためのされています。
　PyVCP は進行中の作業です。、AxisGUI に連絡するか、参加して追加してできる場合は、 Pythonベースのハンドブックは進行中の作業です。仮想コントロールを送信してくパネルを送信してくです。 PyVCP は進行中の作業です。、スピン
ドルを送信してくアットスピードインジケーターや緊急停止された、またはまったく機能しなくなった出力信してく号すべてを外部とリンクするなど、ハードウェアアブストラクは進行中の作業です。ションレイ
ヤーに連絡するか、参加して含まれています。まれる場合は、仮想信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、利用されし、シンプルを送信してくな飾り気のない外観を備えています。り気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。ない外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えています。 これは進行中の作業です。、ユー
ザーが最小さな改善を要求限など、のハンドブックは進行中の作業です。手間が経つにつれてで仮想コントロールを送信してくパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してしたい場合は、に連絡するか、参加して最適です。
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　GladeVCP は進行中の作業です。、Axis または進行中の作業です。 TouchyGUI に連絡するか、参加して追加してできる場合は、 Gladeベースのハンドブックは進行中の作業です。仮想コントロールを送信してくパネルを送信してくです。 
GladeVCP は進行中の作業です。、HAL仮想信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。表示や制御するに連絡するか、参加して限など、定しました。されず、ウィンドウやネットワークは進行中の作業です。イベントなど、
LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。外部に連絡するか、参加してある場合は、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。外部インターフェイスを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができる場合は、という点を合わせてで PyVCP よりも優れています。れ
ています。 GladeVCP は進行中の作業です。、GUI に連絡するか、参加して表示される場合は、ように連絡するか、参加して構成されました。する場合は、方法が求められました。もより柔軟です。

3.2.4 言語
　LinuxCNC は進行中の作業です。、翻訳またはタスクプランファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして、LinuxCNCユーザーインターフェイスを手伝うことができる場合は、フランス語を提案し、、ドイツ
語を提案し、、イタリア語を提案し、、フィンランド語を提案し、、ロシア語を提案し、、ルを送信してくーマニア語を提案し、、ポルを送信してくトガルを送信してく語を提案し、、中の作業です。国およびその他の国における登録商標です。語を提案し、などのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。言語を提案し、
に連絡するか、参加して翻訳またはタスクプランします。 翻訳またはタスクプランが作成されました。されている場合は、と仮定しました。する場合は、と、LinuxCNC は進行中の作業です。、Linux オペレーティングシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。
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起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してログインに連絡するか、参加して使用されした母国およびその他の国における登録商標です。語を提案し、を手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して使用されします。 言語を提案し、が翻訳またはタスクプランされていない場合は、は進行中の作業です。、IRC、
メーリングリスト、または進行中の作業です。ユーザーフォーラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発者であるに連絡するか、参加して連絡するか、参加してしてください。

3.2.5 動作モードモード
　LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。、コマンドのハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して使用されされる場合は、 3 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、主要モードがあります。 これらは進行中の作業です。、
手動され、、自動され、、および手動され、データ入力（MDI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 ある場合は、モードから別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。モードに連絡するか、参加して変更する許可する場合は、と、
LinuxCNC コントロールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。動され、作に連絡するか、参加して大きな違いが生し続けました。じます。 ある場合は、モードでは進行中の作業です。実行できる場合は、が、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。モードで
は進行中の作業です。実行できない特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ことがあります。 オペレータは進行中の作業です。手動され、モードで軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、原点を合わせて復帰できますが、自動モーできますが、自動され、モー
ドまたは進行中の作業です。 MDI モードでは進行中の作業です。原点を合わせて復帰できますが、自動モーできません。 オペレーターは進行中の作業です。、自動され、モードでは進行中の作業です。 G コードでいっぱい
のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく全に機体を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことができますが、手動され、または進行中の作業です。 MDI では進行中の作業です。実行できません。
　手動され、モードでは進行中の作業です。、各ドライブには、コマンドは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加して入力されます。 人間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。言葉を言い換えると、「で言えば、手動され、コマンドは進行中の作業です。、毎分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、 25

インチでクは進行中の作業です。ーラントを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、か X を手伝うことができる場合は、ジョグする場合は、場合は、があります。 これらは進行中の作業です。、スイッチを手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、
か、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ハンドホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、回りまたは反すのハンドブックは進行中の作業です。とほぼ同じです。同じです。 これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。通常、マウスでボタンを手伝うことができる場合は、押すかすか、
キーボードのハンドブックは進行中の作業です。キーを手伝うことができる場合は、押すかしたままに連絡するか、参加してする場合は、ことで、グラフィカルを送信してくインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。 1 つで処理されます。 
自動され、モードでは進行中の作業です。、同様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。ボタンまたは進行中の作業です。キーを手伝うことができる場合は、押すかすことで、ファイルを送信してくに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされている場合は、 G コードのハンドブックは進行中の作業です。プログ
ラムのメンバーに連絡するか、参加して全に機体を手伝うことができる場合は、ロードまたは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてできます。 MDI モードでは進行中の作業です。、オペレーターは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、入
力し、キーボードのハンドブックは進行中の作業です。<return>return>または進行中の作業です。<return>enter>キーを手伝うことができる場合は、押すかしてそれを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ように連絡するか、参加してマシンに連絡するか、参加して指示する場合は、場合は、が
あります。
　一部のハンドブックは進行中の作業です。モーションコントロールを送信してくコマンドは進行中の作業です。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して使用されでき、すべてのハンドブックは進行中の作業です。モードで同じモーションのハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試み
を手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こします。 これらに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなった、緊急停止された、またはまったく機能しなくなった、および送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。オーバーライドが含まれています。まれます。 こ
のハンドブックは進行中の作業です。ようなコマンドは進行中の作業です。自明したこのペーパーを参照してください。である場合は、必要があります。
　AXISユーザーインターフェイスは進行中の作業です。、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、自動され、コマンドを手伝うことができる場合は、使用されできる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことで、自
動され、モードと他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。モードのハンドブックは進行中の作業です。違いのハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、隠します。します。 また、タッチオフなどのハンドブックは進行中の作業です。一部のハンドブックは進行中の作業です。手動され、コマンドは進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。 MDI コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくする場合は、ことに連絡するか、参加してよって実装にされる場合は、ため、手動され、と MDI のハンドブックは進行中の作業です。区別を停止します。があいまいに連絡するか、参加してなります。 
これは進行中の作業です。、ユーザーが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれしたアクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して必要なモードに連絡するか、参加して自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して変更する許可する場合は、ことに連絡するか、参加してよって行われます。

3.3 重要なユーザーコンセプトなユーザーコンセプトユーザーコンセプト
このハンドブックは進行中の作業です。章では、では進行中の作業です。、g コードを手伝うことができる場合は、使用されして CNC マシンを手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーしておく必要のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、重要なユーザー
概念について説明します。に連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。

3.3.1 軌道制御
3.3.1.1 軌道計画

　一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して、軌道計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とは進行中の作業です。、LinuxCNC が、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。制限など、内で動され、作しながら、G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してで指定しました。され
たパスを手伝うことができる場合は、たどる場合は、手段です。です。
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　G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して完全に機に連絡するか、参加して従って使用されうことは進行中の作業です。できません。 たとえば、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、 1 行のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してとして
指定しました。する場合は、とします。

G1 X1 F10 (G1 is linear move, X1 is the destination, F10 is the speed)

　実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作するは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなったから加して速し、X = 1 に連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって移動され、し、減速して再び停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、必要がある場合は、ため、
F10 で全に機体のハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、行うことは進行中の作業です。できません。 移動され、のハンドブックは進行中の作業です。一部が F10 で行われる場合は、こともありますが、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。移
動され、、特に連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い移動され、では進行中の作業です。、指定しました。された送り速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してまったく到達しません。 ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加して検出器がが G64Pn

で使用されされていない場合は、、G コードのハンドブックは進行中の作業です。動され、きが短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いと、マシンのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。が遅くなり、動きが長くなる可能性くなり、動され、きが長し続けるにつれて、くなる場合は、可能しなくなった性があります。
があります。
　上記のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな加して速と減速は進行中の作業です。複雑ではなく、妥協する必要はありません。では進行中の作業です。なく、妥協する場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 INI ファイルを送信してくでは進行中の作業です。、最大軸の移動を協調制御できます。
速度の成功を収めたものもありました。や軸の移動を協調制御できます。加して速度の成功を収めたものもありました。などのハンドブックは進行中の作業です。指定しました。された機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。制約しています。は進行中の作業です。、軌道プランナのロビーでーが従って使用されう必要があります。
　Trajectory Panner ini オプションのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、INI のハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。「TrajectorySection」を手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい。

3.3.1.2 パスフォロー
　それほど単な方法が求められました。純なパーツを記述します。では進行中の作業です。ない問題でした。この時までに、は進行中の作業です。、パス追跡の問題です。のハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、です。 G コードでコーナのロビーでーを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、と、軌道
プランナのロビーでーは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、実行できますが、すべてが正しい場合は、もあります。コーナのロビーでーのハンドブックは進行中の作業です。座標です。で正
確に連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、まで減速してから、新しいバージョンのしい方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して加して速する場合は、ことができます。 また、コーナのロビーでーを手伝うことができる場合は、通過する間する場合は、間が経つにつれて、
送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、、いわゆる場合は、ブレンディングを手伝うことができる場合は、実行する場合は、こともできます。これに連絡するか、参加してより、マシンのハンドブックは進行中の作業です。制約しています。
に連絡するか、参加して従って使用されうために連絡するか、参加してコーナのロビーでーを手伝うことができる場合は、丸める必要があります。める場合は、必要があります。 ここでトレードオフがある場合は、ことがわかります。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、
落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでとしてより良したいと考えていましたいパスフォローを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、か、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、上げてより悪いパスフォローを取得することがでいパスフォローを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ことがで
きます。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。カット、素材、工具のパラメータ化されたリスなどに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、プログラマーは進行中の作業です。異なります。なる場合は、方法が求められました。で妥協したいと思います。うかも
しれません。
　急速な動され、きも現します。在のハンドブックは進行中の作業です。軌道制御するに連絡するか、参加して従って使用されいます。 加して速度の成功を収めたものもありました。が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最く、パス許容値が指定しました。されていないマシンで最
大速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して達する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、かなり丸める必要があります。い角を得ることができます。を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、ことができます。

3.3.1.3 プランナーの歴史プログラミング
　軌道制御するコマンドは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 G61-（正確なパスモード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたポイントに連絡するか、参加して方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、変える場合は、ために連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して完全に機

に連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、場合は、でも、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたポイントに連絡するか、参加して正確に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスします。
 G61.1-（完全に機停止された、またはまったく機能しなくなったモード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、プランナのロビーでーに連絡するか、参加してすべてのハンドブックは進行中の作業です。セグメントのハンドブックは進行中の作業です。終わりで正確に連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加して
指示します。

 G64-（BlendWithout Tolerance Mode）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所G64 は進行中の作業です。、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト設定しました。です。
G64 は進行中の作業です。ブレンドしている場合は、だけで、ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加して検出器がは進行中の作業です。有効になっていません。に連絡するか、参加してなっていません。 G64 および
G64P0 は進行中の作業です。、送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加して、パス追従って使用され精度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、犠牲にするようにプランナーに指示しますに連絡するか、参加してする場合は、ように連絡するか、参加してプランナのロビーでーに連絡するか、参加して指示します。
 これは進行中の作業です。、正確な停止された、またはまったく機能しなくなったが有害である場合は、一部のハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがまたは進行中の作業です。ツールを送信してくに連絡するか、参加して必要であり、プログラマーが
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ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。パスがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してで指定しました。されている場合は、よりもいくらか曲がりくねっていることを覚えているがりくねっている場合は、ことを手伝うことができる場合は、覚えているえている場合は、
限など、り、うまく機能しなくなったします。 G64 で G0（高速）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所移動され、を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、クは進行中の作業です。リアランス移動され、に連絡するか、参加して注意が作成されました。し、
マシンのハンドブックは進行中の作業です。加して速機能しなくなったに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて障害物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、確保してください。

 G64 P- Q-（公差付き数字きブレンドモード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これに連絡するか、参加してより、ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加して検出器がが有効になっていません。に連絡するか、参加してなり、公差付き数字きブ
レンドが可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。 G64 P0.05 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、連続するためのコードを作成しました。送りが必要である場合は、ことを手伝うことができる場合は、プラ
ンナのロビーでーに連絡するか、参加して伝うことができる場合は、えますが、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたコーナのロビーでーでは進行中の作業です。、ツールを送信してくパスがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスのハンドブックは進行中の作業です。 0.05

ユーザー単な方法が求められました。位以内に連絡するか、参加してとどまる場合は、ことができる場合は、ように連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して減速する場合は、必要があります。 減速のハンドブックは進行中の作業です。正確な量
は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたコーナのロビーでーのハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すと機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。制約しています。に連絡するか、参加してよって異なります。なりますが、プログラマーが心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。配す
る場合は、必要がある場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。公差だけです。 これに連絡するか、参加してより、プログラマーは進行中の作業です。妥協後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。パスを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して制御するできます。
 ブレンド公差は進行中の作業です。、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてプログラムのメンバーに連絡するか、参加して全に機体で変更する許可できます。 G64 P0 のハンドブックは進行中の作業です。仕様に、スティーブン・キングの言葉：「は進行中の作業です。、G64 のハンドブックは進行中の作業です。み（上
記）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と同じ効になっていません。果がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。これは進行中の作業です。、古いい G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および位互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。のハンドブックは進行中の作業です。
ために連絡するか、参加して必要です。 G コードのハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。 G64 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 許容範囲で、理事会はこれに同意しました。なしのハンドブックは進行中の作業です。ブレンド-制御するされたポイントは進行中の作業です。、指定しました。された各ドライブには、動され、きに連絡するか、参加して少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ポイントで
接触します。します。 マシンは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。移動され、（または進行中の作業です。、ブレンドがすでに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされている場合は、ときに連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったし
た場合は、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。移動され、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して正確に連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったできないほどのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。で移動され、する場合は、ことは進行中の作業です。ありません。 移動され、
のハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせてからのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。、最適な輪郭送りを手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加して必要なだけ大きくなります。

 ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加して検出器が-直線からの逸脱がからのハンドブックは進行中の作業です。逸脱がが Q-未満ののハンドブックは進行中の作業です。 XYZ軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、含まれています。む連続するためのコードを作成しました。する場合は、 G1移動され、は進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。直
線からの逸脱がに連絡するか、参加してマージされます。このハンドブックは進行中の作業です。統合は、されたムのメンバーに連絡するか、参加してーブメントは進行中の作業です。、許容範囲で、理事会はこれに同意しました。とブレンドする場合は、目を集めた的ライセンシーであるで、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 G1

ムのメンバーに連絡するか、参加してーブメントを手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえます。連続するためのコードを作成しました。する場合は、動され、きのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して、制御するされたポイントは進行中の作業です。、動され、きのハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。エンド
ポイントから P-を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて通過する間しません。制御するされたポイントは進行中の作業です。、各ドライブには、動され、きのハンドブックは進行中の作業です。少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ポイン
トに連絡するか、参加して接触します。します。マシンは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。移動され、（または進行中の作業です。ブレンドがすでに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされている場合は、ときに連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった
した場合は、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。移動され、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して正確に連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったできないほどのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。で移動され、する場合は、ことは進行中の作業です。ありません。G2/

3 では進行中の作業です。、G17（XY）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がで移動され、します。直線からの逸脱がからのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。最大偏差が G64Q 許容値よりも小さな改善を要求さい場
合は、、円弧の最大偏差がは進行中の作業です。 2本のハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱がに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これされます（円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。始するために、結果として点を合わせてから中の作業です。点を合わせてまで、および中の作業です。点を合わせてから終点を合わせてまで）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。これ
らのハンドブックは進行中の作業です。ラインは進行中の作業です。、ラインのハンドブックは進行中の作業です。ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加してアルを送信してくゴリズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。対象に連絡するか、参加してなります。したがって、ラインアークは進行中の作業です。、
アークは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。、アークは進行中の作業です。ラインのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、およびラインラインは進行中の作業です。、ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加して検出器がのハンドブックは進行中の作業です。恩恵を受けまを手伝うことができる場合は、受けました。けま
す。これに連絡するか、参加してより、パスが単な方法が求められました。純なパーツを記述します。化し、スクリプトを作成するための多くの試みされ、輪郭のハンドブックは進行中の作業です。パフォーマンスが向に動かすようにドライブに命令する上します。

　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。、青い線は実際の機械の速度を表しています。い線からの逸脱がは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、表しています。 赤い線は機械の加速能力です。い線からの逸脱がは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。加して速能しなくなった力です。 各ドライブには、プロット
のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。水平線からの逸脱がは進行中の作業です。、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とされた移動され、です。 上のハンドブックは進行中の作業です。プロットは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。移動され、のハンドブックは進行中の作業です。終わりに連絡するか、参加して正確に連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったできる場合は、ように連絡するか、参加して、
機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。加して速設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。制限など、内に連絡するか、参加してとどまる場合は、ために連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い移動され、が発生し続けました。したときに連絡するか、参加して、軌道プランナのロビーでーがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機
械のオペレーターが操作するを手伝うことができる場合は、減速する場合は、かを手伝うことができる場合は、示しています。 下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。プロットは進行中の作業です。、動され、きを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせて速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とどおりに連絡するか、参加して維持ちました。する場合は、た
めのハンドブックは進行中の作業です。ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加して検出器がのハンドブックは進行中の作業です。効になっていません。果を手伝うことができる場合は、示しています。
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図 3-1

3.3.1.4 計画の歴史動きき
　動され、きがあなたのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する/材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して合は、うのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、長し続けるにつれて、いことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。 主に連絡するか、参加して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。移動され、のハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して
完全に機に連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったできないような速度の成功を収めたものもありました。で機械のオペレーターが操作するが移動され、する場合は、ことは進行中の作業です。ないという規則のため、機械が要求された送りのハンドブックは進行中の作業です。ため、機械のオペレーターが操作するが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた送り
速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、維持ちました。できる場合は、最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。移動され、長し続けるにつれて、さがあります。 与えられます。えられた加して速設定しました。。
　加して速フェーズからの初期のスポンサーシップによりと減速フェーズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。それぞれ、ini ファイルを送信してく MAX_ACCELERATION のハンドブックは進行中の作業です。半分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、使用されします。 
正確に連絡するか、参加して反を見つけることは難し転する速度を定義するする場合は、ブレンドでは進行中の作業です。、これに連絡するか、参加してより、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。加して速度の成功を収めたものもありました。が ini ファイルを送信してく MAX_ACCELERATION と等
しくなります。 そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、実際ののハンドブックは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。加して速は進行中の作業です。 ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。加して速よりもいくらか小さな改善を要求さくなりま
す
////これは進行中の作業です。 latexmath なしのハンドブックは進行中の作業です。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。段です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでと重複する場合は、段です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでです。////

　送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、移動され、は進行中の作業です。、0 から目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。まで加して速してから再び停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してかかる場合は、
距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。よりも長し続けるにつれて、くする場合は、必要があります。 A を手伝うことができる場合は、 ini ファイルを送信してく MAX_ACCELERATION のハンドブックは進行中の作業です。 1/2 として使用されし、F

を手伝うことができる場合は、単な方法が求められました。位/秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。として使用されする場合は、と、加して速時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 ta = F / A であり、加して速距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。 da = F * ta / 2 で
す。 減速時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてと距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。同じであり、臨界距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。 d = da + dd = 2 * da = F2 / A に連絡するか、参加してなります。
　たとえば、1秒あたり 1 インチのハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。と、10 インチ/秒 2 のハンドブックは進行中の作業です。加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、臨界距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。 12/10 = 

1/10 = 0.1 インチです。
　0.5 インチ/秒のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、臨界距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。 52/100 = 25/100 = 0.025 インチです。

3.3.2 Gコード
1.1.1.1 デフォルト

　LinuxCNC が最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して起動され、する場合は、と、デフォルを送信してくトで多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 G および M コードがロードされます。 現します。在アクは進行中の作業です。
ティブな G コードと M コードは進行中の作業です。、AXIS インターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。[Active G-Codes：]ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。[MDI]タブ
で確認されるように、スピンドルモーターへのできます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。 G および M コードは進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、定しました。義するし、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
に連絡するか、参加してそれぞれが何を手伝うことができる場合は、する場合は、かを手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、ことが重要です。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。、G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行する場合は、とき
に連絡するか、参加して変更する許可して、LinuxCNC セッションを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてしたときとは進行中の作業です。異なります。なる場合は、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 ベス
トプラクは進行中の作業です。ティスは進行中の作業です。、ジョブに連絡するか、参加して必要なデフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、 G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プリアンブルを送信してくに連絡するか、参加して設定しました。し、デフォルを送信してく
トが変更する許可されていないと想定しました。しないことです。 G コードクは進行中の作業です。イックは進行中の作業です。リファレンスページを手伝うことができる場合は、印刷すると、そする場合は、と、そ
れぞれが何である場合は、かを手伝うことができる場合は、思います。い出すのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。

3.3.2.1 送り速度り速度速度
　送り速度の成功を収めたものもありました。がどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して適用されされる場合は、かは進行中の作業です。、移動され、に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係する場合は、軸の移動を協調制御できます。が回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。である場合は、かどうかに連絡するか、参加してよって異なります。なりま
す。 回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。旋盤を制御するを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所んで理解しておく必要のある重要なユーザーしてください。
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3.3.2.2 工具半径オフセットオフセット
　ツールを送信してく半径と長さを含めることオフセット（G41 / 42）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。隣接する場合は、動され、きを手伝うことができる場合は、削る場合は、ことなく、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた各ドライブには、動され、
きに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ってツールを送信してくがどこかに連絡するか、参加して触します。れる場合は、ことができる場合は、必要があります。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス径と長さを含めることでそれが不可能しなくなったな場合は、
は進行中の作業です。、エラーが発生し続けました。します。 直径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さいツールを送信してくは進行中の作業です。、同じパスでエラーなしで実行できます。 これは進行中の作業です。、
カッターよりも狭いパスをエラーなしで通過するようにカッターをプログラムできることを意味しますいパスを手伝うことができる場合は、エラーなしで通過する間する場合は、ように連絡するか、参加してカッターを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してできる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、カッター補正セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.3.3 原点復帰
　LinuxCNC を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてした後の月曜日に開催されました。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行したり MDI コマンドを手伝うことができる場合は、実行したりする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホー
ムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
　マシンに連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがない場合は、、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。一致させるという問題が発生し続けました。マークは進行中の作業です。は進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。座標です。を手伝うことができる場合は、毎回りまたは反同じ場所に連絡するか、参加してホーミン
グする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。
　ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して戻ると、る場合は、と、ini ファイルを送信してくで設定しました。されている場合は、ソフト制限など、が使用されされます。
　デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。動され、作から逸脱がする場合は、場合は、、または進行中の作業です。 Mini インターフェイスを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
[TRAJ]セクは進行中の作業です。ションでオプション NO_FORCE_HOMING = 1 を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、必要があります。 ホーミングのハンドブックは進行中の作業です。詳
細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、インテグレータマニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.3.4 工具交換
　手動され、で工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、交換に使用される、より安価なする場合は、場合は、、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。オプションがあります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加してついて
は進行中の作業です。、[EMCIO]セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 G コードのハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。 G28 および G30 セクは進行中の作業です。ションも参照してください。してく
ださい。

3.3.5 座標系
　座標です。系は最初は混乱する可能性があります。は進行中の作業です。最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 CNC マシンを手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、LinuxCNC で使用されされる場合は、座
標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本を手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、必要があります。 LinuxCNC座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。「座標です。
系は最初は混乱する可能性があります。」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

1.1.1.1 機械座標
　LinuxCNC を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してする場合は、ときは進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、軸の移動を協調制御できます。ごとに連絡するか、参加して G53 マシン座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加して設定しました。します。
 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。や工具のパラメータ化されたリスオフセットは進行中の作業です。、原点を合わせて復帰できますが、自動モーに連絡するか、参加してよって変更する許可されません。
　G53 マシンのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。で移動され、する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、移動され、と同じ行に連絡するか、参加して G53 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ときだけです。 通常、
G54座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、使用されしています。

3.3.5.1 G54-59.3 ユーザー座標
　通常、G54座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、使用されします。 オフセットが現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ユーザー座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加して適用されされる場合は、と、DRO が位
置されます。：軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。相対実績を表示しているときに、線の付いた小さな青いボールがマシンの原点になります。を手伝うことができる場合は、表示している場合は、ときに連絡するか、参加して、線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いた小さな改善を要求さな青い線は実際の機械の速度を表しています。いボールを送信してくがマシンのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加してなります。 オ
フセットが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるなものハンドブックは進行中の作業です。である場合は、場合は、は進行中の作業です。、[マシン]メニューのハンドブックは進行中の作業です。ゼロ座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、か、G コードファイルを送信してく
のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してある場合は、 G10 L2 P1 X0 Y0Z0 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。 でオフセットを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアしたい座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加して合は、うよう
に連絡するか、参加して P番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、変更する許可します。
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 ユーザー座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされている場合は、オフセットは進行中の作業です。、LinuxCNC がシャットダウンされても保持ちました。されま
す。

 Axis のハンドブックは進行中の作業です。[タッチオフ]ボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、選択されまししたユーザー座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットが設定しました。されます。
3.3.5.2 あなたが失われたとき失われたときわれたとき

　必要だと思います。うときに連絡するか、参加して DRO で 0,0,0 を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して問題でした。この時までに、がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。オフセットがプログ
ラムのメンバーに連絡するか、参加してされている場合は、可能しなくなった性があります。があり、それらを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、必要があります。
 G53 G0 X0 Y0Z0 で機械のオペレーターが操作する原点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、します
 G92.1 で G92 オフセットを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアします
 G54 で G54座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、
 G54座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、 G10L2 P1 X0 Y0 Z0R0 のハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。と同じに連絡するか、参加して設定しました。します
 G49 で工具のパラメータ化されたリスオフセットを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してします
 メニューから相対座標です。表示を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします
　これで、マシンのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせて X0 Y0 Z0 に連絡するか、参加している場合は、は進行中の作業です。ずであり、相対座標です。系は最初は混乱する可能性があります。は進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。と同じである場合は、必要が
あります。

3.3.6 マシン構成
　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。進行方向に動かすようにドライブに命令するとミルを送信してくテーブルを送信してくおよびリミットスイッチを手伝うことができる場合は、示す典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるなミルを送信してくを手伝うことができる場合は、示してい
ます。 ミルを送信してくテーブルを送信してくが、ツールを送信してく方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようで示されている場合は、デカルを送信してくト座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。矢印と反を見つけることは難し対方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してどのハンドブックは進行中の作業です。よう
に連絡するか、参加して移動され、する場合は、かに連絡するか、参加して注目を集めたしてください。 これに連絡するか、参加してより、ツールを送信してくがマテリアルを送信してくに連絡するか、参加して対して正しい方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、します。
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図 3-2

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリスとリミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。進行方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、示す典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるな旋盤を制御するを手伝うことができる場合は、示しています。
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図 3-3

3.4 LinuxCNCの変更開始
3.4.1 LinuxCNCの変更実行

LinuxCNC は進行中の作業です。、スクは進行中の作業です。リプトファイルを送信してく linuxcnc で起動され、されます。
linuxcnc [options] [<ini-file>]

LINUXCNC スクは進行中の作業です。リプトオプション
 -v = verbose-動され、作時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、出力します
 -d =デバッグ用されのハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加してスクは進行中の作業です。リプトコマンドを手伝うことができる場合は、エコーします
　linuxcnc スクは進行中の作業です。リプトに連絡するか、参加して ini ファイルを送信してくが渡されると、される場合は、と、ini ファイルを送信してくが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、LinuxCNC が起動され、します。
 ini ファイルを送信してく[HAL]セクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、複数のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが使用されされている場合は、場合は、に連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、順
序を指定します。を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 HAL = xxx.hal ファイルを送信してくがロードされる場合は、と、GUI がロードされ、POSTGUI = .xxx.hal

ファイルを送信してくがロードされます。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、使用されして PyVCP または進行中の作業です。 GladeVCP オブジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、場
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合は、は進行中の作業です。、postguiHAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしてこれらのハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があります。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、INI

構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。[HAL]セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
3.4.1.1 構成セレクターセレクター

　linuxcnc スクは進行中の作業です。リプトに連絡するか、参加して ini ファイルを送信してくが渡されると、されない場合は、は進行中の作業です。、構成されました。セレクは進行中の作業です。ターが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。まれる場合は、ため、サンプ
ルを送信してく構成されました。を手伝うことができる場合は、選択されましして保存のユーザーインターフェースとできます。 サンプルを送信してく構成されました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとしたら、アプリケーションに連絡するか、参加して合は、わせて変更する許可できま
す。 設定しました。ファイルを送信してくは進行中の作業です。 linuxcnc / configs ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされます。

図 3-4

3.5 CNCマシンの変更概要なユーザーコンセプト
　このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。入力端と出力端からと出力端と出力端からから CNC マシンを手伝うことができる場合は、どのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。る場合は、かに連絡するか、参加してつい
て簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。します。

3.5.1 機械部品
　CNC マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、制御するされる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、、または進行中の作業です。制御するのハンドブックは進行中の作業です。実行方法が求められました。に連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、多くの人がコードの小さな改善を要求く
のハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する部品だけを相互に接続できるモジュールがあります。 このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、インタープリターと相互に接続できるモジュール作用されする場合は、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。サブ
セットに連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。 ジョグボタンなど、インタープリターと直接相互に接続できるモジュール作用されしない機械のオペレーターが操作する部品だけを相互に接続できるモジュールは進行中の作業です。、
制御するに連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、場合は、でも、ここでは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。しません。

1.1.1.1 軸
　CNC マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。があります。 異なります。なる場合は、タイプのハンドブックは進行中の作業です。 CNC マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、異なります。なる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせがあ
ります。 たとえば、4軸の移動を協調制御できます。フライス盤を制御するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 XYZA軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。 XYZB軸の移動を協調制御できます。がある場合は、場合は、があります。 旋盤を制御するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。通常
XZ軸の移動を協調制御できます。があります。 フォームのメンバーに連絡するか、参加してカッティングマシンは進行中の作業です。 XYUV軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えている場合は、場合は、があります。 LinuxCNC

では進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。モーターを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた XYYZガントリーマシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱が形軸の移動を協調制御できます。よりも運動され、
学を、広く使用されているエンに連絡するか、参加してよってより適切に連絡するか、参加して処理されます。 3)

　一次は、高価なインテリジェントモーションコン線からの逸脱が形軸の移動を協調制御できます。軸の移動を協調制御できます。一次は、高価なインテリジェントモーションコン線からの逸脱が形一次は、高価なインテリジェントモーションコン線からの逸脱が形 X、Y、および Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して直交する場合は、 3 つのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して線からの逸脱が形運動され、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。し
ます。
　二次は、高価なインテリジェントモーションコン線からの逸脱が形軸の移動を協調制御できます。軸の移動を協調制御できます。二次は、高価なインテリジェントモーションコン線からの逸脱が形二次は、高価なインテリジェントモーションコン線からの逸脱が形U、V、およびワックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、3 つのハンドブックは進行中の作業です。相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して直交する場合は、方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して線からの逸脱が形運動され、を手伝うことができる場合は、生し続けました。
成されました。します。 通常、X と U は進行中の作業です。平行、Y と V は進行中の作業です。平行、Z と W は進行中の作業です。平行です。
　回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。軸の移動を協調制御できます。回りまたは反転する速度を定義する回りまたは反転する速度を定義する A、B、C軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。角を得ることができます。運動され、（回りまたは反転する速度を定義する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。 通常、A は進行中の作業です。 X に連絡するか、参加して平行な線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義する
し、B は進行中の作業です。 Y に連絡するか、参加して平行な線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するし、C は進行中の作業です。 Z に連絡するか、参加して平行な線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するします。
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3)ヘキサポッドマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、のように見つかりました機械部品の動きが独立していない場合でも、の動きが独立していない場合でも、きが独立していない場合でも、独立していない場合でも、していない場合でも、でも、RS274 / NGC 言語と標準的なと標準的な標準的なな
機械加工機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がは、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がするために見つかりました実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がのメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が制御する方法を下位レベルの制御がする方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が下位レベルの制御がレベルの制御がの制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、
知っている限り、引き続き使用できます。っている限り、引き続き使用できます。り、引き続き使用できます。き続き使用できます。き使用できます。できます。 独立していない場合でも、した軸によって生成されるツールとワークピースの動き。に見つかりましたよって生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされるツールの制御がと標準的なワークピースの動き。の動きが独立していない場合でも、き。
これはキネマティクスの動き。と標準的な呼ばれます。ばれます。

3.5.1.1 スピンドル
　CNC マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。通常、1 つのハンドブックは進行中の作業です。切削工具のパラメータ化されたリス、プローブ、または進行中の作業です。旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、保持ちました。する場合は、スピンドルを送信してくが
あります。 スピンドルを送信してくは進行中の作業です。、CNC ソフトウェアに連絡するか、参加してよって制御するされる場合は、場合は、とされない場合は、があります。 
LinuxCNC は進行中の作業です。、最大 8 つのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、サポートします。これらのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくは進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加して制御するでき、さ
まざまな速度の成功を収めたものもありました。でさまざまな方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して実行できます。

3.5.1.2 クーラント
　CNC マシンに連絡するか、参加してミストクは進行中の作業です。ーラントおよび/または進行中の作業です。フラッドクは進行中の作業です。ーラントを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、コンポーネントがある場合は、場
合は、、それらは進行中の作業です。 G コードで制御するできます。

3.5.1.3 フィードと速度の歴史オーバーライド
　CNC マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。送り制御すると速度の成功を収めたものもありました。オーバーライド制御するを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。これに連絡するか、参加してより、オペレー
タは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これ合は、で加して工に連絡するか、参加して使用されされる場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。または進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、
指定しました。できます。

3.5.1.4 ブロック削除スイッチスイッチ
　CNC マシンは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。スイッチを手伝うことができる場合は、持ちました。つことができます。 ブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい。

3.5.1.5 オプションの歴史プログラム停止スイッチ停止スイッチスイッチ
　CNC マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、オプションのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったスイッチを手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことができます。 オプションのハンドブックは進行中の作業です。プロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.5.2 制御およびデータコンポーネントデータコンポーネント
1.1.1.1 直線軸

　X、Y、および Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、直交する場合は、線からの逸脱が形軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。標です。準的ライセンシーであるな右手座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、形成されました。します。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱が形運動され、メカニズからの初期のスポンサーシップにより
ムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。、　これらのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。上のハンドブックは進行中の作業です。座標です。を手伝うことができる場合は、使用されして表されます。
　U、V、およびワックは進行中の作業です。スも、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。右手座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、形成されました。します。 X と U は進行中の作業です。平行、Y と V は進行中の作業です。平行、Z と W

は進行中の作業です。平行です（A、B、C がゼロに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するした場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
3.5.2.1 回転軸

　回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 X、Y、または進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からから見したのはそこでした。て、正のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するが反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りである場合は、ラップ
された直線からの逸脱が軸の移動を協調制御できます。として度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位で測定しました。されます。 ラップされた直線からの逸脱が軸の移動を協調制御できます。とは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。が反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、と角を得ることができます。
位置されます。が無制限など、に連絡するか、参加して増加してし（プラス無限など、大に連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかう）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、軸の移動を協調制御できます。が時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、と角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。位置されます。が無制限など、に連絡するか、参加して減少なくとも
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する場合は、（マイナのロビーでス無限など、大に連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかう）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 回りまたは反転する速度を定義するに連絡するか、参加して機械のオペレーターが操作する的ライセンシーであるな制限など、がある場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、
ラップされた直線からの逸脱が軸の移動を協調制御できます。が使用されされます。
　時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りまたは進行中の作業です。反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りは進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また点を合わせてからです。 ワークは進行中の作業です。ピースが回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するする場合は、ター
ンテーブルを送信してくに連絡するか、参加して固定しました。されている場合は、場合は、、ワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また点を合わせてから反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターンテーブ
ルを送信してくを手伝うことができる場合は、（最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな機械のオペレーターが操作する構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するさせます。 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。隣に連絡するか、参加して立っている場合は、人のハンドブックは進行中の作業です。 4)

4)並列処理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するの要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するに見つかりました違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するした場合でも、、シスの動き。テムを制御する方法を下位レベルの制御がビルの制御がダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するりと標準的な反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するりを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が区別する方法を説明するする方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が説明するする
必要が独立していない場合でも、あります。

3.5.2.2 制御点
　値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、これは進行中の作業です。スピンドルを送信してく軸の移動を協調制御できます。上のハンドブックは進行中の作業です。ポイント（ゲージポイントと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、ことが多くの人がコードの小さな改善を要求い）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所であり、スピンド
ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。に連絡するか、参加してあり、通常は進行中の作業です。スピンドルを送信してくに連絡するか、参加して適合は、する場合は、ツールを送信してくホルを送信してくダーのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。近くにありますくに連絡するか、参加してあります。
 工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセットに連絡するか、参加して正のハンドブックは進行中の作業です。量を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、制御する点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、主軸の移動を協調制御できます。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って移動され、できます。 このハンドブックは進行中の作業です。
量は進行中の作業です。通常、使用され中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。切削工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さである場合は、ため、制御する点を合わせては進行中の作業です。切削工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からに連絡するか、参加してあります。 旋盤を制御するでは進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、
オフセットを手伝うことができる場合は、 X軸の移動を協調制御できます。と Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して指定しました。でき、制御する点を合わせては進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス先端と出力端からまたは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。少なくともし外側（工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がと側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが接触します。
する場合は、軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。った垂直線からの逸脱がが交差する場合は、場所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してあります。 。

3.5.2.3 協調線形運動き
　指定しました。されたパスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、駆動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、マシニングセンターが複数のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、必要
があります。 協調線からの逸脱が形運動され、という用され語を提案し、を手伝うことができる場合は、使用されして、名目を集めた上、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。が一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。で移動され、し、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。から終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の位置されます。に連絡するか、参加して同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して移動され、する場合は、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。します。 X、Y、および Z軸の移動を協調制御できます。（または進行中の作業です。それらのハンドブックは進行中の作業です。いずれ
か 1 つまたは進行中の作業です。 2 つ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。みが移動され、する場合は、場合は、、これは進行中の作業です。直線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。したがって、このハンドブックは進行中の作業です。用され語を提案し、では進行中の作業です。
線からの逸脱が形という言葉を言い換えると、「が使用されされます。 実際ののハンドブックは進行中の作業です。モーションでは進行中の作業です。、モーションのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提や終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して加して速または進行中の作業です。減
速が必要に連絡するか、参加してなる場合は、ため、一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、維持ちました。できないことがよくあります。 ただし、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。が他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。と同じ必
要な動され、作のハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、常に連絡するか、参加して完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ように連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ことは進行中の作業です。可能しなくなったです。 これに連絡するか、参加してより、ツールを送信してくが同じパスに連絡するか、参加して
沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って移動され、します。このハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。のハンドブックは進行中の作業です。モーション協調線からの逸脱が形モーションとも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。
　調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされた線からの逸脱が形運動され、は進行中の作業です。、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな送り速度の成功を収めたものもありました。または進行中の作業です。トラバース速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。いずれかで実行できます。または進行中の作業です。、
スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するに連絡するか、参加して同期のスポンサーシップによりさせる場合は、こともできます。 軸の移動を協調制御できます。速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるな制限など、に連絡するか、参加してより目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。が得られるソフトウェアとそれられない
場合は、は進行中の作業です。、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。パスを手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加してすべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。

3.5.2.4 送り速度り速度速度
　制御する点を合わせてが移動され、する場合は、速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、名目を集めた上、ユーザーが設定しました。できる場合は、一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。です。 インタープリターでは進行中の作業です。、
送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされます（逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて送りまたは進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。送りモードが使用されされている場合は、場
合は、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。きます。そのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション G93-G94-G95-モードを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
1. XYZ のハンドブックは進行中の作業です。いずれかが移動され、している場合は、場合は、、F は進行中の作業です。 XYZ デカルを送信してくトシステムのメンバーに連絡するか、参加してで 1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位であり、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。

すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。（ABCUVW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、協調して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としておよび停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加して移動され、します。
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2. それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、UVW のハンドブックは進行中の作業です。いずれかが移動され、している場合は、場合は、、F は進行中の作業です。 UVW デカルを送信してくトシステムのメンバーに連絡するか、参加してで 1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたり
のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位であり、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。（ABC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされた方法が求められました。で開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としておよび停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加して移動され、しま
す。

3. それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、移動され、は進行中の作業です。純なパーツを記述します。粋な回転運動であり、な回りまたは反転する速度を定義する運動され、であり、Fワードは進行中の作業です。 ABC疑似デカルトシステムの回転単位デカルを送信してくトシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する単な方法が求められました。位
です。

3.5.2.5 クーラント
 フラッドクは進行中の作業です。ーラントとミストクは進行中の作業です。ーラントは進行中の作業です。それぞれ個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加してオンに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 RS274 / NGC

言語を提案し、は進行中の作業です。、それらを手伝うことができる場合は、一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加してオフに連絡するか、参加してします。セクは進行中の作業です。ション M7 M8M9 を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
3.5.2.6 ドエル

　マシニングセンターは進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令する場合は、ように連絡するか、参加して（つまり、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、動され、かさないように連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所命令する
する場合は、ことができます。 ドウェルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな用され途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのためは進行中の作業です。、切りくずを手伝うことができる場合は、壊して取り除くことです。そのためして取り組みを開始するために、結果としてり除する必要があります。くことです。そのハンドブックは進行中の作業です。ため、
通常、ドウェルを送信してく中の作業です。に連絡するか、参加してスピンドルを送信してくが回りまたは反転する速度を定義するします。 パス制御するモード（「パス制御する」のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して
関である米国国立標準技術研究所係なく、マシンは進行中の作業です。、正確なパスモードである場合は、かのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた移動され、のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して正確に連絡するか、参加して
停止された、またはまったく機能しなくなったします。

3.5.2.7 単位
X、Y、および Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。った距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。に連絡するか、参加して使用されされる場合は、単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、ミリメートルを送信してくまたは進行中の作業です。インチで測定しました。できます。 機
械のオペレーターが操作する制御するに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係する場合は、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。数量のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。変更する許可できません。 数量が異なります。なれば、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位も異なります。なりま
す。 スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する数で測定しました。されます。 回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。度の成功を収めたものもありました。で測定しました。されます。 セクは進行中の作業です。
ション G93G94 G95 で説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、、度の成功を収めたものもありました。/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、、または進行中の作業です。スピ
ンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位で表されます。

3.5.2.8 現在位置
制御する点を合わせては進行中の作業です。常に連絡するか、参加して現します。在位置されます。と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、場所に連絡するか、参加してあり、コントローラーは進行中の作業です。それがどこに連絡するか、参加してある場合は、かを手伝うことができる場合は、常に連絡するか、参加して認されるように、スピンドルモーターへの識して

います。 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。イベントのハンドブックは進行中の作業です。いずれかが発生し続けました。した場合は、、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きがない場合は、は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、表す数
値を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、必要があります。
1. 長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位が変更する許可されます。
2. 工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセットが変更する許可されました
3. 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットが変更する許可されます。

3.5.2.9 選択された平面された平面
常に連絡するか、参加して選択されましされた平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががあります。これは進行中の作業です。、マシニングセンターのハンドブックは進行中の作業です。 XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が、YZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が、または進行中の作業です。 XZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が

である場合は、必要があります。 もちろん、Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して垂直であり、X軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 YZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して垂直であり、Y軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。
XZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して垂直です。
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3.5.2.10 ツールカルーセル
ツールを送信してくカルを送信してくーセルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、スロットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ゼロまたは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくが割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられます。

3.5.2.11 ツール交換
マシニングセンターは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、命じられる場合は、場合は、があります。

3.5.2.12 パレットシャトル
2 つのハンドブックは進行中の作業です。パレットは進行中の作業です。コマンドで交換に使用される、より安価なできます。

3.5.2.13 パス制御モード
マシニングセンターは進行中の作業です。、（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所正確な停止された、またはまったく機能しなくなったモード、（2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所正確なパスモード、または進行中の作業です。（3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オプション

のハンドブックは進行中の作業です。許容誤差のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、連続するためのコードを作成しました。モードのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。パス制御するモードのハンドブックは進行中の作業です。いずれかに連絡するか、参加して設定しました。できます。 正確な停止された、またはまったく機能しなくなったモードで
は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた各ドライブには、移動され、のハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してマシンが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったします。 正確なパスモードでは進行中の作業です。、マシン
は進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスを手伝うことができる場合は、可能しなくなったな限など、り正確に連絡するか、参加してたどり、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてパスのハンドブックは進行中の作業です。鋭い角で減速または停止しまい角を得ることができます。で減速または進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなったしま
す。 連続するためのコードを作成しました。モードでは進行中の作業です。、送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、維持ちました。できる場合は、ように連絡するか、参加して、パスのハンドブックは進行中の作業です。鋭い角で減速または停止しまい角を得ることができます。を手伝うことができる場合は、わずかに連絡するか、参加して丸める必要があります。める場合は、ことができます
（ただし、指定しました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、許容誤差を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえないように連絡するか、参加してします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 セクは進行中の作業です。ション G61 および G64

を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.5.3 スイッチとのインタプリタの相互作用との変更インタプリタの変更相互作モード用
インタープリターは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。スイッチと相互に接続できるモジュール作用されします。 このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、相互に接続できるモジュール作用されに連絡するか、参加してついて
詳しく説明したこのペーパーを参照してください。します。 いかなる場合は、場合は、でも、通訳またはタスクプラン者であるは進行中の作業です。これらのハンドブックは進行中の作業です。スイッチのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。が何である場合は、かを手伝うことができる場合は、知りません。りません。

1.1.1.1 フィードおよび速度オーバーライドスイッチ速度オーバーライドスイッチ
インタプリタは進行中の作業です。、フィードおよび速度の成功を収めたものもありました。オーバーライドスイッチのハンドブックは進行中の作業です。 M48 を手伝うことができる場合は、有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、 RS274

/ NGC コマンドを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはします。 スレッドサイクは進行中の作業です。ルを送信してく中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。スレッドのハンドブックは進行中の作業です。終わりからのハンドブックは進行中の作業です。トラバースなどのハンドブックは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。
移動され、では進行中の作業です。、スイッチは進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して無効になっていません。に連絡するか、参加してなります。

LinuxCNC は進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。スイッチが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、速度の成功を収めたものもありました。とフィードオーバーライドのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して
反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。
詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「M48M49 オーバーライド」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

27



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

3.5.3.1 ブロック削除スイッチスイッチ
ブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。スイッチがオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、スラッシュ（ブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。文字）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で始するために、結果としてまる場合は、 G コードのハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたは

されません。 スイッチがオフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。ような行が解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされます。 通常、NGC プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてす
る場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、ブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。スイッチを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、必要があります。

3.5.3.2 オプションの歴史プログラム停止スイッチ停止スイッチスイッチ
このハンドブックは進行中の作業です。スイッチがオンで、M1 コードが検出される場合は、と、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行が一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったされます。

3.5.4 ツールテーブル
インタープリターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ツールを送信してくテーブルを送信してくが必要です。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、どのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくがど

のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくチェンジャースロットに連絡するか、参加してある場合は、か、および各ドライブには、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりとタイプが示されています。 ツールを送信してく
テーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくで定しました。義するされています。

[EMCIO]
# tool table file
TOOL_TABLE = tooltable.tbl

デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく名は進行中の作業です。おそらく上記のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなりますが、ini ファイルを送信してくと同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、使用されし、拡張を試すことが提
子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、 tbl に連絡するか、参加してして、マシンに連絡するか、参加して独自のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

TOOL_TABLE = acme_300.tbl
また

TOOL_TABLE = EMC-AXIS-SIM.tbl

ツールを送信してくテーブルを送信してく形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ツールを送信してくテーブルを送信してく形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.5.5 パラメーター
RS274 / NGC言語を提案し、ビューでは進行中の作業です。、マシニングセンターは進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して定しました。義する

（RS274NGC_MAX_PARAMETERS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって定しました。義するされた数値パラメータのハンドブックは進行中の作業です。配列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、維持ちました。します。 それ
らのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。、特に連絡するか、参加して座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。定しました。義するに連絡するか、参加して特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。用され途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのためがあります。 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発に連絡するか、参加してより新しいバージョンのしいパラメータのハンドブックは進行中の作業です。サポートが追
加してされる場合は、と、数値パラメータのハンドブックは進行中の作業です。数が増える場合は、可能しなくなった性があります。があります。 マシニングセンターのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオフに連絡するか、参加してなっ
ていても、パラメータ配列を維持します。 それは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて過する間とともに連絡するか、参加して持ちました。続するためのコードを作成しました。します。 LinuxCNC は進行中の作業です。、パラメーターファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、
使用されして永続するためのコードを作成しました。性があります。を手伝うことができる場合は、確保し、インタープリターに連絡するか、参加してファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、責任を与えます。 インタプリタは、を手伝うことができる場合は、与えられます。えます。 インタプリタは進行中の作業です。、
起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。みます。

すべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。、G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してで使用されできます。
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パラメータファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して示します。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。ヘッダー行、1 つのハンドブックは進行中の作業です。空
白になりました。行、および任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。データ行で構成されました。されます。 インタープリターは進行中の作業です。ヘッダー行を手伝うことができる場合は、スキップします。 
データのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して空白になりました。行が 1 つだけある場合は、ことが重要です（スペースやタブもありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して示す
ヘッダー行は進行中の作業です。データ列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。している場合は、ため、そのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、常に連絡するか、参加してヘッダーに連絡するか、参加して含まれています。める場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします（必須
では進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

インタプリタは進行中の作業です。、テーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 2列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります。 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それである場合は、 Comment は進行中の作業です。、イン
タプリタに連絡するか、参加してよって読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられません。

ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、行に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加してパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。ス番号すべてを外部とリンクするが含まれています。まれ、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。パラ
メーターを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、値が含まれています。まれています。値は進行中の作業です。、インタープリター内で倍精度の成功を収めたものもありました。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて数として表さ
れますが、ファイルを送信してくに連絡するか、参加して小さな改善を要求数点を合わせては進行中の作業です。必要ありません。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して示すすべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。必須パラメータで
あり、未使用され軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。値を手伝うことができる場合は、表すパラメータを手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるできる場合は、場合は、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、パラメータファイルを送信してくに連絡するか、参加して含まれています。める場合は、
必要があります。必要なパラメータが欠です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、エラーが通知りません。されます。パラメータファイ
ルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするが 1〜5400 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してある場合は、限など、り、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。パラメータ
番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。昇順で並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべる場合は、必要があります。そうでない場合は、は進行中の作業です。、エラーが通知りません。されます。インタプリタに連絡するか、参加してよっ
て読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられたファイルを送信してくに連絡するか、参加して含まれています。まれる場合は、パラメータは進行中の作業です。すべて、インタプリタが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ときに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。むファ
イルを送信してくに連絡するか、参加して含まれています。まれます。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、新しいバージョンのしいファイルを送信してくが書き込む」という選択を行います。まれる場合は、ときに連絡するか、参加してバックは進行中の作業です。アップファイルを送信してくとし
て保存のユーザーインターフェースとされます。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。み時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してコメントは進行中の作業です。保持ちました。されません。

表 3.1：パラメータファイルを送信してく形式に公開されました。
パラメータ番号すべてを外部とリンクする パラメータ値 コメント
5161 0.0 G28 Home X

5162 0.0 G28 Home Y

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「パラメーター」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.6 LinuxCNCの変更実行
3.6.1 LinuxCNCの変更呼び出しびデータコンポーネント出しし

インストールを送信してく後の月曜日に開催されました。、LinuxCNC は進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 Linux プログラムのメンバーに連絡するか、参加してと同じように連絡するか、参加して起動され、します。コマンド linuxcnc を手伝うことができる場合は、発行して
ターミナのロビーでルを送信してくから実行する場合は、か、[アプリケーション]-[CNC]メニューで選択されましします。

3.6.2 構成ランチとのインタプリタの相互作用ャー
[CNC]メニューまたは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、指定しました。せずに連絡するか、参加してコマンドラインから LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、と、[構成されました。セレクは進行中の作業です。タ]ダ

イアログが起動され、します。
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[構成されました。セレクは進行中の作業です。タ]ダイアログを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ユーザーは進行中の作業です。既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。（[マイ構成されました。]）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、か、（サンプ
ルを送信してく構成されました。から）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所新しいバージョンのしい構成されました。を手伝うことができる場合は、選択されまししてホームのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してコピーできます。 コピーされた構成されました。は進行中の作業です。、構成されました。セレクは進行中の作業です。
ターを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出したときに連絡するか、参加して[マイ構成されました。]のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して表示されます。
構成されました。セレクは進行中の作業です。ターは進行中の作業です。、編成されました。された構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。選択されましを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。

 私の構成のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。-〜 / linuxcnc / configs に連絡するか、参加してある場合は、ユーザー構成されました。
 サンプルを送信してく構成されました。-選択されましする場合は、と、サンプルを送信してく構成されました。が〜/ linuxcnc / configs に連絡するか、参加してコピーされます。 ランチャーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、

場合は、は進行中の作業です。、サンプルを送信してく構成されました。を手伝うことができる場合は、コピーしたら、[マイ構成されました。]から選択されましします
 sim-シミュレートされたハードウェアを手伝うことができる場合は、含まれています。む構成されました。。 これらは進行中の作業です。、LinuxCNC がどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、かを手伝うことができる場合は、テ

ストまたは進行中の作業です。学を、広く使用されているエン習するために使用できます。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。
 by_interface-GUI に連絡するか、参加してよって編成されました。された構成されました。。
 by_machine-マシンごとに連絡するか、参加して編成されました。された構成されました。。
 アプリ-linuxcnc を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、必要は進行中の作業です。ありませんが、PyVCPやGladeVCP などのハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。テス

トや試すことが提行に連絡するか、参加して役立つ場合は、があります。
 attic-廃止された、またはまったく機能しなくなったされた構成されました。または進行中の作業です。履歴構成されました。。

sim構成されました。は進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、新しいバージョンの規ユーザーに連絡するか、参加してとって最も有用されな開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてであり、サポートされている場合は、 GUI を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して構
成されました。されています。
 軸の移動を協調制御できます。-キーボードとマウスのハンドブックは進行中の作業です。 GUI

 gmoccapy-タッチスクは進行中の作業です。リーン GUI

 gscreen-タッチスクは進行中の作業です。リーン GUI

 low_graphics-キーボード GUI

 tklinuxcnc-キーボードとマウスのハンドブックは進行中の作業です。 GUI（保守されなくなりました）されなくなりました）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 touchy-タッチスクは進行中の作業です。リーン GUI

GUI構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、特別を停止します。な状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。や他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。埋めめ込む」という選択を行います。みを手伝うことができる場合は、示す構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。サブディレクは進行中の作業です。トリが
含まれています。まれている場合は、場合は、があります。

by_interface構成されました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなサポートされている場合は、インターフェイスを手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して構成されました。されています。
 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなメカトロニクは進行中の作業です。ス
 Mesa

 Parport

 Pico

 Pluto
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 Servotogo

 Vigilant

 vitalsystems

これらのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてとして使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ハードウェアが必要に連絡するか、参加してなる場合は、場合は、があります。
by_machine構成されました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような完全に機な既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して構成されました。されています。

 boss

 cooltool

 sherline

 smithy

 tormach

これらのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、完全に機なシステムのメンバーに連絡するか、参加してが必要に連絡するか、参加してなる場合は、場合は、があります
アプリのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。通常、1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所linuxcnc を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ないユーティリティ、または進行中の作業です。 2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所linuxcnc で使用されでき

る場合は、アプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。デモンストレーションです。
 info-問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。診断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加して役立つ可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加して情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、含まれています。むファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
 gladevcp-gladevcp アプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。例としては、。
 halrun-ターミナのロビーでルを送信してくで halrun を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
 レイテンシー-レイテンシーを手伝うことができる場合は、調査するアプリケーションする場合は、アプリケーション

 レイテンシーテスト-標です。準テスト
 レイテンシープロット-ストリップチャート
 レイテンシ-ヒストグラムのメンバーに連絡するか、参加して-ヒストグラムのメンバーに連絡するか、参加して

 parport-parport を手伝うことができる場合は、テストする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。アプリケーション
 pyvcp-pyvcp アプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。例としては、。
 xhc-hb04-xhc-hb04USBワイヤレス MPG を手伝うことができる場合は、テストする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。アプリケーション

Note

Apps ディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコでは、ユーザーが独立していない場合でも、便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコに見つかりました変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコしたアプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、のみが独立していない場合でも、ユーザーのディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコに見つかりましたコ
ピーできます。
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図 3-5

リストされている場合は、構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、それに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、表示します。 構成されました。を手伝うことができる場合は、ダブルを送信してくクは進行中の作業です。
リックは進行中の作業です。する場合は、か、[OK]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して構成されました。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 [デスクは進行中の作業です。トップショートカットのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。]を手伝うことができる場合は、選択されましし、[OK]を手伝うことができる場合は、
クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して Ubuntu デスクは進行中の作業です。トップに連絡するか、参加してアイコンを手伝うことができる場合は、追加してし、[構成されました。セレクは進行中の作業です。ター]画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、表示せずに連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、直接起動され、
します。

「サンプルを送信してく構成されました。」セクは進行中の作業です。ションから構成されました。を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。コピーが linuxcnc / configs ディレクは進行中の作業です。トリーに連絡するか、参加して
自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して配置されます。されます。

3.6.3 構成の変更次のステップの変更ステップ
マシンと同じインターフェイスハードウェア（または進行中の作業です。シミュレーター構成されました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、サンプルを送信してく構成されました。を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけ、

コピーを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとした後の月曜日に開催されました。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてカスタマイズからの初期のスポンサーシップによりできます。 構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。トピックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してつ
いては進行中の作業です。、インテグレーターのハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.6.4 シミュレーター構成
サンプルを送信してく構成されました。/ sim のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してリストされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。は進行中の作業です。、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。コンピューターで実行する場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとし

ています。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアは進行中の作業です。必要なく、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。サポートも必要ありません。
これらのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。は進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったまたは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、調査するアプリケーションする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。 sim構成されました。は進行中の作業です。、デモンストレーショ

ンで使用されされたグラフィカルを送信してくユーザーインターフェイスに連絡するか、参加して従って使用されって編成されました。されています。 axis のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
最もテストされた GUI である場合は、ため、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。選択されまし肢とサブディレクトリが含まれています。 特定のとサブディレクは進行中の作業です。トリが含まれています。まれています。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 GUI で示さ
れる場合は、機能しなくなったは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 GUI でも使用されできる場合は、場合は、があります。
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3.6.5 構成リソース
構成されました。セレクは進行中の作業です。ターは進行中の作業です。、構成されました。に連絡するか、参加して必要なすべてのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、〜/ linuxcnc / configs のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしいサブディレクは進行中の作業です。トリー（同等

に連絡するか、参加して：/ home / username / linuxcnc / configs）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してコピーします。 作成されました。された各ドライブには、ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、記
述されたする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してく（iniflename.ini）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。まれます。

コピーされた directroy内のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくリソースに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、通常、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、構成されました。用されのハンドブックは進行中の作業です。 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してく
（filename.ini）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してく（toolfilename.tbl）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。まれます。 さらに連絡するか、参加して、リソースに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ハーフイ
ルを送信してく（filename.hal、filename.tcl）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 README ファイルを送信してく、および特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加してちな
んで名付き数字けられたテキストファイルを送信してく（inifilename.txt）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。固有のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。が含まれています。まれる場合は、場合は、があります。 後の月曜日に開催されました。者であるのハンドブックは進行中の作業です。 2 つ
のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、構成されました。セレクは進行中の作業です。ターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と表示されます。

提供されるソフトウェアを特定するためのされている場合は、サンプルを送信してく構成されました。では進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 Halfile ライブラリに連絡するか、参加してある場合は、ため、コピーされたディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと
在しない HALFILE が構成されました。 ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して指定しました。されている場合は、場合は、があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、ユーザー構成されました。
ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してコピーして、変更する許可または進行中の作業です。テストのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してユーザーのハンドブックは進行中の作業です。必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて変更する許可できます。 Halfiles を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つ
ける場合は、ときに連絡するか、参加して最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してユーザー構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリが検索した結果、される場合は、ため、ローカルを送信してくでのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可が優れています。先されます。
構成されました。セレクは進行中の作業です。ターは進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 Halfile ライブラリーを手伝うことができる場合は、指すシンボリックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、ユーザー構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリ

（hallib という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して作成されました。します。 このハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。に連絡するか、参加してより、ライブラリファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。コピーが簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してなります。 たと
えば、ローカルを送信してくで変更する許可を手伝うことができる場合は、加してえる場合は、ために連絡するか、参加してライブラリ core_sim.hal ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、コピーする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してします。

cd ~/linuxcnc/configs/name_of_configuration
cp hallib/core_sim.hal core_sim.hal

3.7 ステッパー構成ウィザード
3.7.1 序章

LinuxCNC は進行中の作業です。、さまざまなハードウェアインターフェイスを手伝うことができる場合は、使用されして、さまざまな機械のオペレーターが操作するを手伝うことができる場合は、制御するできます。
Stepconf は進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。 CNC マシン用されのハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してです。これら

のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして制御するされ、step＆direction タイプのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してよって制御するされます。
Stepconf は進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。インストールを送信してく時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してインストールを送信してくされ、CNC メニューに連絡するか、参加してあります。
Stepconf は進行中の作業です。、作成されました。した各ドライブには、構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。選択されまし肢とサブディレクトリが含まれています。 特定のを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 linuxcnc / config ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して配置されます。します。 何

かを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ときは進行中の作業です。、構成されました。名に連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要があります。 ファイルを送信してく拡張を試すことが提子メールを送信してくは進行中の作業です。.stepconf です。
Stepconf Wizard は進行中の作業です。、少なくともなくとも 800 x600 のハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。で最適に連絡するか、参加して動され、作します。
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3.7.2 スタートページ

図 3-6

 新しいバージョンの規作成されました。-新しいバージョンのしい構成されました。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。
 変更する許可-既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、変更する許可します。 これを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、ファイルを送信してくピッカーがポップアップ表示される場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、変更する許可

する場合は、.stepconf ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましできます。 メインのハンドブックは進行中の作業です。.hal または進行中の作業です。.ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して変更する許可を手伝うことができる場合は、加してえた場合は、、これらは進行中の作業です。失
われます。 custom.hal および custom_postgui.halへのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、Stepconf ウィザードに連絡するか、参加してよって変更する許可されません。
 Stepconf は進行中の作業です。、ビルを送信してくドされた lastconf を手伝うことができる場合は、強調表示します。

 インポート-Mach構成されました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートし、それを手伝うことができる場合は、 linuxcnc構成されました。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なしてみます。 インポー
ト後の月曜日に開催されました。、stepconf のハンドブックは進行中の作業です。ページに連絡するか、参加して移動され、して、エントリを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへの/変更する許可します。 元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。 machxml ファイルを送信してくは進行中の作業です。変更する許可されませ
ん。

これらのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、Stepconf のハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。実行のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して設定しました。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して記録されます。
 デスクは進行中の作業です。トップショートカットのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。-これに連絡するか、参加してより、デスクは進行中の作業です。トップに連絡するか、参加してファイルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。が配置されます。されます。
 デスクは進行中の作業です。トップランチャーのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。-これに連絡するか、参加してより、デスクは進行中の作業です。トップに連絡するか、参加してランチャーが配置されます。され、アプリケーションが起
動され、します。

 シミュレートされたハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。-これに連絡するか、参加してより、実際ののハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアがない場合は、でも、テスト用されのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。
を手伝うことができる場合は、構築する動き（できます。
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3.7.3 基本情報

図 3-7

 マシン名-マシンのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、選択されましします。 大文字、小さな改善を要求文字、数字、-および_のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されしてください。
 軸の移動を協調制御できます。構成されました。-XYZ（ミルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、XYZA（4軸の移動を協調制御できます。ミルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、または進行中の作業です。 XZ（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、選択されましします。
 機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位-インチまたは進行中の作業です。 mm を手伝うことができる場合は、選択されましします。 以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。エントリは進行中の作業です。、選択されましした単な方法が求められました。位に連絡するか、参加してなります。 これを手伝うことができる場合は、

変更する許可する場合は、と、Axes セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値も変更する許可されます。 いずれかのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。セクは進行中の作業です。ションで値を手伝うことができる場合は、選択されましした後の月曜日に開催されました。
でこれを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、選択されましした単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値で上書きされます。

 ドライバーのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類-プルを送信してくダウンボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加してステッパードライバーのハンドブックは進行中の作業です。 1 つが表示されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、それを手伝うことができる場合は、選択されまし
します。 それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、[そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。]を手伝うことができる場合は、選択されましし、ドライバーのハンドブックは進行中の作業です。データシートでタイミング値を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけて、[ド
ライバータイミング設定しました。]に連絡するか、参加してナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒として入力します。 データシートに連絡するか、参加してマイクは進行中の作業です。ロ秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。値が記載されているされている場合は、
場合は、は進行中の作業です。、1000 を手伝うことができる場合は、掛けます。たとえば、けます。たとえば、4.5us を手伝うことができる場合は、 4500ns と入力します。

いくつかのハンドブックは進行中の作業です。人気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ドライブのハンドブックは進行中の作業です。リストとそのハンドブックは進行中の作業です。タイミング値は進行中の作業です。、LinuxCNC.orgWiki のハンドブックは進行中の作業です。 StepperDriveTiming に連絡するか、参加してあ
ります。

ブレークは進行中の作業です。アウトボード上のハンドブックは進行中の作業です。オプトカプラーやRC フィルを送信してくターなどのハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする調整する高レベルのコントローラー、つまりモーまたは進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。、ドライバー
のハンドブックは進行中の作業です。タイミング制約しています。に連絡するか、参加して加してえて、独自のハンドブックは進行中の作業です。タイミング制約しています。を手伝うことができる場合は、課す可能性があります。 これを可能にするために、ドライす可能しなくなった性があります。があります。 これを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して、ドライ
ブ要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要がある場合は、場合は、があります。

LinuxCNC構成されました。セレクは進行中の作業です。ターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Sherline のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。が既に連絡するか、参加して構成されました。されています。
 ステップ時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて-ステップパルを送信してくスがオンに連絡するか、参加してなっている場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加してついてよくわからない場

合は、は進行中の作業です。、20,000 のハンドブックは進行中の作業です。値がほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ドライブで機能しなくなったします。
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 ステップスペース-ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくス間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて。 このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加してついてよくわからない場合は、は進行中の作業です。、
20,000 のハンドブックは進行中の作業です。値がほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ドライブで機能しなくなったします

 方向に動かすようにドライブに命令する保持ちました。-方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、変更する許可した後の月曜日に開催されました。、方向に動かすようにドライブに命令するピンが保持ちました。される場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加してついてよくわからない
場合は、は進行中の作業です。、20,000 のハンドブックは進行中の作業です。値がほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ドライブで機能しなくなったします。

 方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。-ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、方向に動かすようにドライブに命令するが変わる場合は、までのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて。 このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加してついてよくわか
らない場合は、は進行中の作業です。、20,000 のハンドブックは進行中の作業です。値がほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ドライブで機能しなくなったします。

 1/2 パーポート-構成されました。する場合は、パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、選択されましします。
 基づいて構築できるため本期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。最大ジッター-レイテンシーテストのハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、ここに連絡するか、参加して入力します。 レイテンシーテストを手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加して

は進行中の作業です。、Test Base PeriodJitter ボタンを手伝うことができる場合は、押すかします。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、レイテンシテストのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。して
ください。

 最大ステップレート-Stepconf は進行中の作業です。、入力されたドライバーのハンドブックは進行中の作業です。特性があります。と遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッテストのハンドブックは進行中の作業です。結果に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて、最大ステッ
プレートを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。

 最小さな改善を要求基づいて構築できるため準期のスポンサーシップにより間が経つにつれて-Stepconf は進行中の作業です。、入力されたドライバーのハンドブックは進行中の作業です。特性があります。と遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッテストのハンドブックは進行中の作業です。結果に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて、最小さな改善を要求基づいて構築できるため準期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、自
動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して決定しました。します。

3.7.4 レイテンシーテスト
テストのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。、コンピューターを手伝うことができる場合は、悪いパスフォローを取得することがで用されする場合は、必要があります。 画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上でウィンドウを手伝うことができる場合は、移動され、します。 ウェブを手伝うことができる場合は、

サーフィンします。 ディスクは進行中の作業です。上のハンドブックは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。大きなファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、コピーします。 音楽を再生します。 を手伝うことができる場合は、再生し続けました。します。 glxgears な
どのハンドブックは進行中の作業です。 OpenGL プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行します。 アイデアは進行中の作業です。、レイテンシーテストが最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。ケースのハンドブックは進行中の作業です。数が何である場合は、かを手伝うことができる場合は、確
認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、間が経つにつれて、PC を手伝うことができる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。ペースに連絡するか、参加して乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間がせる場合は、ことです。 少なくともなくとも数分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、テストを手伝うことができる場合は、実行します。 テストを手伝うことができる場合は、実行する場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが
長し続けるにつれて、いほど、頻度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューで発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、イベントを手伝うことができる場合は、より適切に連絡するか、参加してキャッチできます。 これは進行中の作業です。コンピュー
タ専用されのハンドブックは進行中の作業です。テストである場合は、ため、テストを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加してハードウェアを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要は進行中の作業です。ありません。

警告
遅延テストの実行中は、テスの動き。トの実行中は、は、LinuxCNC の実行を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が試みないでください。みないでください。

図 3-8
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レイテンシーとは進行中の作業です。、PC が実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。処理を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったし、外部要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してかかる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてです。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ
は進行中の作業です。ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。タイミング基づいて構築できるため準として機能しなくなったする場合は、周期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるなハートビートです。 レイテンシーが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最いほど、ハー
トビートを手伝うことができる場合は、より速く実行でき、ステップパルを送信してくスがより速くよりスムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してなります。

レイテンシーは進行中の作業です。 CPU速度の成功を収めたものもありました。よりもは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して重要です。 レイテンシを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、要因はは進行中の作業です。 CPU だけでは進行中の作業です。ありません。 
マザーボード、ビデオカード、USB ポート、SMI のハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、、およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。が遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、損なう可能性があなう可能しなくなった性があります。があ
ります。

SMI 問題のトラブルシューティング（のトラブルの制御がシューティンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グ（LinuxCNC.orgWiki）
Ubuntu の SMI に見つかりましたよって引き続き使用できます。き起こされるリアルタイムの問題を修正するこされるリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がタイムを制御する方法を下位レベルの制御がの問題のトラブルシューティング（を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が修正するする
http://wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/wiki.pl?FixingSMIIssues

重要な数値は進行中の作業です。最大ジッターです。 上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、9075ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒、つまり 9.075 マイクは進行中の作業です。ロ秒が最大のハンドブックは進行中の作業です。ジッターです。
 このハンドブックは進行中の作業です。数値を手伝うことができる場合は、記録し、[基づいて構築できるため本期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。最大ジッター]ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加して入力します。

最大ジッタ数が約しています。 15〜20 マイクは進行中の作業です。ロ秒（15000〜20000ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所未満ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コンピュータは進行中の作業です。ソフトウェアス
テッピングで非常に連絡するか、参加して優れています。れた結果を手伝うことができる場合は、もたらすは進行中の作業です。ずです。 最大レイテンシが 30〜50 マイクは進行中の作業です。ロ秒のハンドブックは進行中の作業です。ような場合は、でも、
良したいと考えていました好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてな結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、ことができますが、特に連絡するか、参加してマイクは進行中の作業です。ロステッピングを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、や非常に連絡するか、参加して細については、いピッチのハンドブックは進行中の作業です。親ねね
じがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、最大ステップレートが少なくともし期のスポンサーシップにより待外れに連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 数値が 100us 以上（100,000ナのロビーで
ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、PC は進行中の作業です。ソフトウェアステッピングのハンドブックは進行中の作業です。候補としては進行中の作業です。適していません。 1ミリ秒（1,000,000ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、数値は進行中の作業です。、ソフトウェアステッピングを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、PC が LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。適切な候補では進行中の作業です。
ないことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

3.7.5 パラレルポートの変更設定

図 3-9
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アドレスは進行中の作業です。、16 進数（多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、 0x378）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 Linux のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ポート番号すべてを外部とリンクする（おそらく 0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として指定しました。
できます。
各ドライブには、ピンに連絡するか、参加してついて、パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。ピン配置されます。に連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、選択されましします。 信してく号すべてを外部とリンクするが反を見つけることは難し転する速度を定義するしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、反を見つけることは難し転する速度を定義する

チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします（true /アクは進行中の作業です。ティブのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0V、false /非アクは進行中の作業です。ティブのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 5V）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 出力ピン配置されます。プリセット-Sherline 標です。準（ピン 2、4、6、8 のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 Xylotex 標です。準（ピン 3、5、7、9 のハンドブックは進行中の作業です。
方向に動かすようにドライブに命令する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して従って使用されってピン 2 から 9 を手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して設定しました。します。

 入力と出力-入力または進行中の作業です。出力が使用されされていない場合は、は進行中の作業です。、オプションを手伝うことができる場合は、未使用されに連絡するか、参加して設定しました。します。
 外部非常停止された、またはまったく機能しなくなった-これは進行中の作業です。、入力ピンのハンドブックは進行中の作業です。ドロップダウンボックは進行中の作業です。スから選択されましできます。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな非常停止された、またはまったく機能しなくなったチェーンは進行中の作業です。、
通常は進行中の作業です。閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。接点を合わせてを手伝うことができる場合は、使用されします。

 ホーミングおよびリミットスイッチ-これらは進行中の作業です。、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。入力ピンドロップダウンボックは進行中の作業です。スから選択されまし
できます。

 チャージポンプ-ドライバボードでチャージポンプ信してく号すべてを外部とリンクするが必要な場合は、は進行中の作業です。、チャージポンプ入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、出力
ピンのハンドブックは進行中の作業です。ドロップダウンリストから[チャージポンプ]を手伝うことができる場合は、選択されましします。 チャージポンプ出力は進行中の作業です。、Stepconf に連絡するか、参加してよっ
てベーススレッドに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されます。 チャージポンプのハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。、[基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなマシン構成されました。]ページに連絡するか、参加して表示されてい
る場合は、最大ステップレートのハンドブックは進行中の作業です。約しています。 1/2 に連絡するか、参加してなります。

3.7.6 パラレルポート2の変更セットアップ

図 3-10

2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポート（選択されましされている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、構成されました。して、このハンドブックは進行中の作業です。ページでピンを手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、ことができます。
ステップ信してく号すべてを外部とリンクすると方向に動かすようにドライブに命令する信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。選択されましできません。
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使用され可能しなくなったな入力/出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、最大化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して、入力または進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、選択されましできます。
アドレスは進行中の作業です。、16 進数（多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、 0x378）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 Linux のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ポート番号すべてを外部とリンクする（おそらく 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として指定しました。で
きます。

3.7.7 軸構成

図 3-11

 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。モーターステップ数-モーター 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。フルを送信してくステップ数。 モーターが 1 ステップあたり
のハンドブックは進行中の作業です。度の成功を収めたものもありました。数（1.8度の成功を収めたものもありました。など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所である場合は、ことがわかっている場合は、場合は、は進行中の作業です。、360 を手伝うことができる場合は、 1 ステップあたりのハンドブックは進行中の作業です。度の成功を収めたものもありました。数で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これって、モーター
のハンドブックは進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。ステップ数を手伝うことができる場合は、求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめます。

 ドライバーのハンドブックは進行中の作業です。マイクは進行中の作業です。ロステッピング-ドライバーに連絡するか、参加してよって実行される場合は、マイクは進行中の作業です。ロステッピングのハンドブックは進行中の作業です。量。 ハーフス
テップのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 2 を手伝うことができる場合は、入力します。

 プーリー比-マシンのハンドブックは進行中の作業です。モーターと親ねねじのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加してプーリーがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、ここに連絡するか、参加して比率を入力します。 そうでないを手伝うことができる場合は、入力します。 そうでない
場合は、は進行中の作業です。、1：1 と入力します。

 親ねねじピッチ-ここに連絡するか、参加して親ねねじのハンドブックは進行中の作業です。ピッチを手伝うことができる場合は、入力します。 インチ単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、選択されましした場合は、は進行中の作業です。、1 インチあたりのハンドブックは進行中の作業です。ねじ山
のハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、入力します。mm単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、選択されましした場合は、は進行中の作業です。、1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。ミリメートルを送信してく数を手伝うことができる場合は、入力します（たとえば、
2mm / rev のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 2 を手伝うことができる場合は、入力します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 機械のオペレーターが操作するが間が経つにつれて違った方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、する場合は、場合は、は進行中の作業です。、ここに連絡するか、参加して正のハンドブックは進行中の作業です。数では進行中の作業です。なく負ののハンドブックは進行中の作業です。
数を手伝うことができる場合は、入力する場合は、か、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するピンを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するさせます。

 最大速度の成功を収めたものもありました。-軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位で入力します。
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 最大加して速度の成功を収めたものもありました。-これらのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。正しい値は進行中の作業です。、実験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度のに連絡するか、参加してよってのハンドブックは進行中の作業です。み決定しました。できます。 速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。「最大速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。
検索した結果、」を手伝うことができる場合は、、加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。「最大加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、」を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 ホームのメンバーに連絡するか、参加してロケーション-このハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ホーミング手順を手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のした後の月曜日に開催されました。、マシンが移動され、する場合は、位置されます。。 ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。ない
マシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してボタンを手伝うことができる場合は、押すかす前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してオペレーターが手動され、でマシンを手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、場所です。 ホームのメンバーに連絡するか、参加して
スイッチとリミットスイッチを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、場合は、は進行中の作業です。、スイッチからホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションに連絡するか、参加して移動され、する場合は、必要があり
ます。そうしないと、ジョイントリミットエラーが発生し続けました。します。

 テーブルを送信してく移動され、-機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづくそのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、範囲で、理事会はこれに同意しました。。 ホームのメンバーに連絡するか、参加してロケーションは進行中の作業です。、テーブルを送信してくトラベルを送信してく内に連絡するか、参加してあり、
テーブルを送信してくトラベルを送信してく値のハンドブックは進行中の作業です。 1 つと等しくない必要があります。

 ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。場所-マシンのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてを手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準に連絡するか、参加してして、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがトリップまたは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー放しました。される場合は、場所。 このハンドブックは進行中の作業です。
項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたと以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。 2 つは進行中の作業です。、パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。ピン配置されます。でホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチが選択されましされた場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み表示されます。 
ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチとリミットスイッチを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、場合は、、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加して位置されます。と同じに連絡するか、参加してする場合は、
ことは進行中の作業です。できません。そうしないと、ジョイントリミットエラーが発生し続けました。します。

 ホームのメンバーに連絡するか、参加して検索した結果、速度の成功を収めたものもありました。-ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、ときに連絡するか、参加して使用されする場合は、速度の成功を収めたものもありました。。 スイッチが移動され、のハンドブックは進行中の作業です。終わりに連絡するか、参加して近くにありますい場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。
速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、移動され、のハンドブックは進行中の作業です。終わりに連絡するか、参加して達する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。が減速して停止された、またはまったく機能しなくなったできる場合は、ように連絡するか、参加して選択されましする場合は、必要があります。 スイッチが
（トリップポイントから移動され、のハンドブックは進行中の作業です。一端と出力端からまで閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。では進行中の作業です。なく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い移動され、範囲で、理事会はこれに同意しました。でのハンドブックは進行中の作業です。み閉じているすべての接点を使用します。じられる場合は、場合は、は進行中の作業です。、スイッ
チが再び開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびく前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。が減速して停止された、またはまったく機能しなくなったし、ホーミングできる場合は、ように連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要があります。 常
に連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。同じ側から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、必要があります。 原点を合わせて復帰できますが、自動モー手順のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してマシンが間が経つにつれて違った方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、し
た場合は、は進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してサーチ速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。

 ホームのメンバーに連絡するか、参加してラッチのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令する-[同じ]を手伝うことができる場合は、選択されましして軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、スイッチから外し、非常に連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速で再度の成功を収めたものもありました。アプローチします。 2回りまたは反目を集めた
に連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、と、ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションが設定しました。されます。 [反を見つけることは難し対]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、軸の移動を協調制御できます。がスイッチから外れ、
スイッチが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくとホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションが設定しました。されます。

 最大速度の成功を収めたものもありました。まで加して速する場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて-最大加して速と最大速度の成功を収めたものもありました。から計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された最大速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して到達する場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて。
 最高速度の成功を収めたものもありました。まで加して速する場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。-停止された、またはまったく機能しなくなった状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。から最高速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して到達する場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。。
 最大速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。脈拍数-上記で入力した値に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された情報が含まれています。。 最大速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。最大脈拍数が

BASE_PERIOD を手伝うことができる場合は、決定しました。します。 20000Hz を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、値は進行中の作業です。、応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが遅くなり、動きが長くなる可能性くなったり、ロックは進行中の作業です。アップしたりす
る場合は、可能しなくなった性があります。があります（使用され可能しなくなったな最速のハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくスレートは進行中の作業です。コンピューターに連絡するか、参加してよって異なります。なります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 AxisSCALE-ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[SCALE]設定しました。で使用されされる場合は、番号すべてを外部とリンクする。 これは進行中の作業です。、ユーザー単な方法が求められました。位あたりのハンドブックは進行中の作業です。ステップ数です。
 このハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、テストする場合は、-これに連絡するか、参加してより、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。テストを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、ウィンドウが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。 これは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。すべ

てのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、入力した後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して使用されできます。
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1.1.1.1 この歴史軸をテストするテストする

図 3-12

このハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。テストは進行中の作業です。、加して速度の成功を収めたものもありました。と速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、値を手伝うことができる場合は、試すことが提すために連絡するか、参加してステップ信してく号すべてを外部とリンクすると方向に動かすようにドライブに命令する信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、出力する場合は、基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなテ
スターです。

重要
この軸によって生成されるツールとワークピースの動き。のテスの動き。トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。するに見つかりましたは、必要に見つかりました応じて軸を手動で有効にする必要があります。 ドライバーがじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がて軸によって生成されるツールとワークピースの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が手動きが独立していない場合でも、で有効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたする必要が独立していない場合でも、あります。 ドライバーが独立していない場合でも、
チャージポンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、プを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が持っている場合は、それをバイパスする必要があります。 この軸が反応してスイッチ入っている場合でも、は、それを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がバイパスの動き。する必要が独立していない場合でも、あります。 この軸によって生成されるツールとワークピースの動き。が独立していない場合でも、反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する応じて軸を手動で有効にする必要があります。 ドライバーがしてスの動き。イッチ入
力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が制限り、引き続き使用できます。しないこと標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がテスの動き。トします。 注意して使用してください。して使用できます。してください。

最大速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、
低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い加して速度の成功を収めたものもありました。（たとえば、2 インチ/ s2 または進行中の作業です。 50mm / s2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と、達成されました。したい速度の成功を収めたものもありました。から始するために、結果としてめます。 付き数字属のハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、

使用されして、移動され、のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。近くにありますくまで軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ジョグします。 加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。値が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最いと、軸の移動を協調制御できます。が減速して停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、までに連絡するか、参加して驚くほどくほど
のハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。がかかる場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、注意が作成されました。してください。
利用され可能しなくなったな移動され、量を手伝うことができる場合は、測定しました。した後の月曜日に開催されました。、テストエリアに連絡するか、参加して安全に機な距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、入力します。ストールを送信してく後の月曜日に開催されました。、モーターが次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して予期のスポンサーシップにより

しない方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して動され、き始するために、結果としてめる場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、[実行]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 機械のオペレーターが操作するは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。
に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して動され、き始するために、結果としてめます。 このハンドブックは進行中の作業です。テストでは進行中の作業です。、加して速とテストエリアのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせに連絡するか、参加してより、マシンが選択されましした速
度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して到達し、少なくともなくとも短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、巡航できるようにすることが重要です。距離が長いほど、このテストは優れできる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことが重要です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が長し続けるにつれて、いほど、このハンドブックは進行中の作業です。テストは進行中の作業です。優れています。れ
ています。 式に公開されました。 d = 0.5 * v * v / a は進行中の作業です。、指定しました。された加して速度の成功を収めたものもありました。で指定しました。された速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して到達する場合は、ために連絡するか、参加して必要な最小さな改善を要求距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、示し
ます。 便利で安全に機な場合は、は進行中の作業です。、テーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、運動され、方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して押すかし付き数字けて、切削抵抗をシミュレートします。 マシンが停止を手伝うことができる場合は、シミュレートします。 マシンが停止された、またはまったく機能しなくなった
した場合は、は進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげてテストを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびしてください。

マシンが明したこのペーパーを参照してください。らかに連絡するか、参加してストールを送信してくしなかった場合は、は進行中の作業です。、[実行]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してオフに連絡するか、参加してします。 これで、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として
位置されます。に連絡するか、参加して戻ると、ります。 位置されます。が正しくない場合は、、テスト中の作業です。に連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。が停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、か、ステップが失われます。 速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげて、
テストを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。

Velocity を手伝うことができる場合は、どれだけ低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くしても、マシンが動され、かなかったり、停止された、またはまったく機能しなくなったしたり、ステップを手伝うことができる場合は、失ったりしない場合は、は進行中の作業です。、
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。
 ステップ波形のハンドブックは進行中の作業です。タイミングを手伝うことができる場合は、修正する場合は、
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 ステップピンのハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難し転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、含まれています。む正しいピン配置されます。
 正しく、十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加してシールを送信してくドされたケーブルを送信してく
 モーター、モーターカップリング、親ねねじなどのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるな問題でした。この時までに、。

このハンドブックは進行中の作業です。テスト手順中の作業です。に連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。が停止された、またはまったく機能しなくなったしたりステップを手伝うことができる場合は、失ったりしない速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけたら、それを手伝うことができる場合は、 10％減らし、それを減らし、それを手伝うことができる場合は、
軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。として使用されします。

最大加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。検出前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。手順で検出した最大速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されして、テストする場合は、加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、入力します。 上記と同じ
手順で、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、上下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。 このハンドブックは進行中の作業です。テストでは進行中の作業です。、加して速とテスト領域におのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせに連絡するか、参加してより、
マシンが選択されましした速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して到達できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことが重要です。 このハンドブックは進行中の作業です。テスト手順中の作業です。に連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。がストールを送信してくしたりステッ
プを手伝うことができる場合は、失ったりしない値を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけたら、それを手伝うことができる場合は、 10％減らし、それを減らし、それを手伝うことができる場合は、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大加して速度の成功を収めたものもありました。として使用されします。

3.7.8 スピンドル構成

図 3-13

このハンドブックは進行中の作業です。ページは進行中の作業です。、出力のハンドブックは進行中の作業です。 1 つに連絡するか、参加して対して[パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。ピン配置されます。]ページでスピンドルを送信してく PWM が選択されましされている場合は、場
合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み表示されます。

1.1.1.1 スピンドル速度制御
ピン配列を維持します。 それに連絡するか、参加してスピンドルを送信してく PWM が表示されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、入力する場合は、必要があります。

 PWM レート-スピンドルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。 PWM 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。搬送周波数。 PDM モードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、入力します。これは進行中の作業です。、アナのロビーで
ログ制御する電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。 適切な値に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、スピンドルを送信してくコントローラのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントを手伝うことができる場合は、
参照してください。してください。
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 速度の成功を収めたものもありました。 1 および 2、PWM 1 および 2-生し続けました。成されました。された構成されました。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な線からの逸脱が形関である米国国立標準技術研究所係を手伝うことができる場合は、使用されして、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 RPM値
のハンドブックは進行中の作業です。 PWM値を手伝うことができる場合は、決定しました。します。 値がわからない場合は、は進行中の作業です。、決定しました。できます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、スピンドルを送信してくキャリブ
レーションのハンドブックは進行中の作業です。決定しました。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.7.8.1 スピンドル同期モーションモーション
スピンドルを送信してくエンコーダからのハンドブックは進行中の作業です。適切な信してく号すべてを外部とリンクするが HAL を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして LinuxCNC に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、場合は、、LinuxCNC は進行中の作業です。旋盤を制御するね
じ切りを手伝うことができる場合は、サポートします。 これらのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 スピンドルを送信してくインデックは進行中の作業です。ス-スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するごとに連絡するか、参加して 1回りまたは反発生し続けました。する場合は、パルを送信してくスです。
 スピンドルを送信してくフェーズからの初期のスポンサーシップにより A-これは進行中の作業です。、スピンドルを送信してくが回りまたは反転する速度を定義するする場合は、ときに連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。等間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューのハンドブックは進行中の作業です。場所で発生し続けました。する場合は、パルを送信してくスです。
 スピンドルを送信してくフェーズからの初期のスポンサーシップにより B（オプション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-これは進行中の作業です。発生し続けました。する場合は、 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくスですが、スピンドルを送信してくフェーズからの初期のスポンサーシップにより A からのハンドブックは進行中の作業です。

オフセットがあります。A と B のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、利点を合わせては進行中の作業です。、方向に動かすようにドライブに命令する検出、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップにより耐性があります。のハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令する上、および分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、解しておく必要のある重要なユーザー能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令する
上です。

スピンドルを送信してくフェーズからの初期のスポンサーシップにより A とスピンドルを送信してくインデックは進行中の作業です。スがピン配置されます。に連絡するか、参加して表示されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、入力する場合は、必
要があります。
 Spindle-At-Speed を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、-エンコーダフィードバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、フィードが移動され、する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して linuxcnc が

スピンドルを送信してくがコマンド速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して達する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待機する場合は、ように連絡するか、参加して選択されましできます。 このハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、選択されましし、十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して近くにあります
いスケールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。します。

 速度の成功を収めたものもありました。表示フィルを送信してくターゲイン-視覚えている的ライセンシーであるなスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。表示のハンドブックは進行中の作業です。安定しました。性があります。を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。。
 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してく数-スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義する中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく A 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してく数。 このハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、入

力がスピンドルを送信してくフェーズからの初期のスポンサーシップにより A に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み有効になっていません。に連絡するか、参加してなります
 スレッドのハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。-スレッドで使用されされる場合は、最大スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。。 高スピンドルを送信してく RPM または進行中の作業です。高解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。スピ

ンドルを送信してくエンコーダのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、BASE_PERIOD のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くする場合は、必要があります。

3.7.8.2 スピンドルキャリブレーションの歴史決定
[スピンドルを送信してく構成されました。]ページに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、入力します。

Speed1: 0 `WM1: 0

Speed2: 1000 PWM2: 1

構成されました。プロセスのハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。ステップを手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしてから、構成されました。を手伝うことができる場合は、使用されして LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、します。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、入
れ、[MDI]タブを手伝うことができる場合は、選択されましします。 M3 S100 と入力して、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。 S番号すべてを外部とリンクする S800 を手伝うことができる場合は、入力
して、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、変更する許可します。 有効になっていません。な数値（このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。 1〜1000 です。

2 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、 S番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してついて、実際ののハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 RPM で測定しました。します。 S番号すべてを外部とリンクすると実際ののハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、
記録します。 Stepconf を手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。実行します。 [速度の成功を収めたものもありました。]に連絡するか、参加して測定しました。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、入力し、PWM に連絡するか、参加して S番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 1000 で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これった値を手伝うことができる場合は、入力
します。
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ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくドライバーは進行中の作業です。、応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。曲がりくねっていることを覚えている線からの逸脱ががやや非線からの逸脱が形である場合は、ため、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、行うのハンドブックは進行中の作業です。が最適です。
 2 つのハンドブックは進行中の作業です。キャリブレーション速度の成功を収めたものもありました。が RPM で近くにありますすぎないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください
 2 つのハンドブックは進行中の作業です。キャリブレーション速度の成功を収めたものもありました。が、フライス盤を制御するで通常使用されする場合は、速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。内に連絡するか、参加してある場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください

たとえば、スピンドルを送信してくが 0RPM から 8000RPM に連絡するか、参加してなる場合は、が、通常は進行中の作業です。 400 RPM（10％減らし、それを）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から 4000 RPM（100％減らし、それを）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、1600 RPM（40％減らし、それを）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と 2800 を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、 PWM値を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけます。 RPM（70％減らし、それを）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

3.7.9 オプション

図 3-14

 Halui を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、-これに連絡するか、参加してより、Haluiユーザーインターフェイスコンポーネントが追加してされます。 詳細については、に連絡するか、参加してついて
は進行中の作業です。、HALUI のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 pyVCP を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、-このハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、作業です。する場合は、 pyVCP パネルを送信してくベースファイルを送信してくまたは進行中の作業です。サンプルを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加して
します。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、PyVCP のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 ClassicLadder PLC を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、-このハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、ClassicLadder PLC（プログラマブルを送信してくロジックは進行中の作業です。コントロー
ラー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、追加してします。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、Classicladder のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 ツールを送信してく変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上のハンドブックは進行中の作業です。プロンプト-このハンドブックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スがチェックは進行中の作業です。されている場合は、場合は、、LinuxCNC は進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったし、M6

が検出されたときに連絡するか、参加してツールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ように連絡するか、参加して促します。 この機能は通常、プリセット可能なツールがある場します。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。通常、プリセット可能しなくなったなツールを送信してくがある場合は、場
合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み役立ちます。

3.7.10 マシン構成が完了しました完了しましたしました
[適用され]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、構成されました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。みます。 後の月曜日に開催されました。で、このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、再実行して、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して入力した設
定しました。を手伝うことができる場合は、微調整する高レベルのコントローラー、つまりモーできます。
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3.7.11 アクシストラベルアンドホーム
各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してついて、移動され、範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。限など、られています。 旅行のハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるな終わりは進行中の作業です。、ハードストップと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。
ハードストップのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してリミットスイッチがあります。 通常のハンドブックは進行中の作業です。動され、作中の作業です。に連絡するか、参加してリミットスイッチが発生し続けました。する場合は、と、

LinuxCNC は進行中の作業です。モーターアンプを手伝うことができる場合は、シャットダウンします。 ハードストップとリミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。、動され、力
のハンドブックは進行中の作業です。ないモーターが惰性があります。で停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な長し続けるにつれて、さでなければなりません。

リミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してソフトリミットがあります。 これは進行中の作業です。、ホーミング後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してソフトウェアで適用されされる場合は、制限など、
です。 MDI コマンドまたは進行中の作業です。 g コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してがソフト制限など、を手伝うことができる場合は、通過する間する場合は、場合は、、それは進行中の作業です。実行されません。 ジョグが
ソフト制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、と、ソフト制限など、で終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。
ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチは進行中の作業です。、移動され、中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。どこに連絡するか、参加してでも配置されます。できます（ハードストップ間が経つにつれて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 リミットスイッチに連絡するか、参加して達したとき

に連絡するか、参加して外部ハードウェアがモーターアンプを手伝うことができる場合は、非アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してしない限など、り、リミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチ
として使用されできます。

ゼロ位置されます。は進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。で 0 である場合は、軸の移動を協調制御できます。上のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。です。 通常、ゼロ位置されます。は進行中の作業です。ソフト制限など、内に連絡するか、参加してあります。 旋盤を制御するでは進行中の作業です。、
一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が速度の成功を収めたものもありました。モードでは進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリスオフセットが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっていないときに連絡するか、参加して、マシン X = 0 がスピンドルを送信してく回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。
心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、必要があります。
ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションは進行中の作業です。、ホーミングシーケンスのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。が移動され、する場合は、移動され、内のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。です。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。ソフト制限など、内

である場合は、必要があります。 特に連絡するか、参加して、ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションがソフトリミットと正確に連絡するか、参加して等しくなる場合は、ことは進行中の作業です。ありません。

1.1.1.1 リミットスイッチなしで動作動き作
リミットスイッチなしで機械のオペレーターが操作するを手伝うことができる場合は、操作できます。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、マシンがハードストップに連絡するか、参加して到達する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、阻止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。

は進行中の作業です。ソフトリミットのハンドブックは進行中の作業です。みです。 ソフトリミットは進行中の作業です。、マシンがホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して戻ると、された後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み機能しなくなったします。

3.7.11.1 ホーム停止スイッチスイッチなしで動作操作
ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチなしで機械のオペレーターが操作するを手伝うことができる場合は、操作できます。 マシンに連絡するか、参加してリミットスイッチがあり、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがない場合は、は進行中の作業です。、
ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチとしてリミットスイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が最適です（たとえば、ピン配置されます。で[最小さな改善を要求制限など、] + [ホームのメンバーに連絡するか、参加して X]

を手伝うことができる場合は、選択されましします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 マシンに連絡するか、参加してスイッチがまったくない場合は、、または進行中の作業です。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。理由でリミットスイッチをホームスイッチでリミットスイッチを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチ
として使用されできない場合は、は進行中の作業です。、目を集めたまたは進行中の作業です。マッチマークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されしてマシンを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。 目を集めたに連絡するか、参加してよる場合は、
ホーミングは進行中の作業です。、スイッチへのハンドブックは進行中の作業です。ホーミングほど再現します。性があります。は進行中の作業です。ありませんが、それでもソフトリミットを手伝うことができる場合は、使用されできます。

3.7.11.2 ホーム停止スイッチおよび速度オーバーライドスイッチリミットスイッチの歴史配線オプション
外部スイッチのハンドブックは進行中の作業です。理想的ライセンシーであるな配線からの逸脱がは進行中の作業です。、スイッチごとに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。入力です。 ただし、PC のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。 5 つ

のハンドブックは進行中の作業です。入力しか提供されるソフトウェアを特定するためのしませんが、3軸の移動を協調制御できます。マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。最大 9 つのハンドブックは進行中の作業です。スイッチがあります。 代わりに連絡するか、参加して、複数のハンドブックは進行中の作業です。スイッチがさま
ざまな方法が求められました。で相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して配線からの逸脱がされている場合は、ため、必要な入力のハンドブックは進行中の作業です。数は進行中の作業です。少なくともなくなります。
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次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、複数のハンドブックは進行中の作業です。スイッチを手伝うことができる場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。入力ピンに連絡するか、参加して配線からの逸脱がする場合は、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、え方を手伝うことができる場合は、示しています。 いずれのハンドブックは進行中の作業です。場合は、も、1

つのハンドブックは進行中の作業です。スイッチが作動され、する場合は、と、INPUT に連絡するか、参加して表示される場合は、値は進行中の作業です。論理 HIGH から LOW に連絡するか、参加してなります。 ただし、LinuxCNC は進行中の作業です。、
スイッチが閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、ときに連絡するか、参加して TRUE値を手伝うことができる場合は、期のスポンサーシップにより待する場合は、ため、ピン配置されます。構成されました。ページで対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、[反を見つけることは難し転する速度を定義する]ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加して
する場合は、必要があります。 図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して示されている場合は、プルを送信してくアップ抵抗をシミュレートします。 マシンが停止は進行中の作業です。、グランドへのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。が行われる場合は、まで入力を手伝うことができる場合は、ハイに連絡するか、参加してプルを送信してく
し、そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、入力がローに連絡するか、参加してなります。 そうしないと、回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいている場合は、ときに連絡するか、参加して入力がオンとオフのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてでフロート
する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 通常、パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 47k を手伝うことができる場合は、使用されします。
ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているーマルを送信してくクは進行中の作業です。ローズからの初期のスポンサーシップによりスイッチ N / C スイッチを手伝うことができる場合は、直列を維持します。 それに連絡するか、参加して配線からの逸脱が（簡略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める図は、ステッピングモーターを備えた典型的な）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているーマルを送信してくオープンスイッチ N / O スイッチを手伝うことができる場合は、並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっ列を維持します。 それに連絡するか、参加して配線からの逸脱が（簡略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める図は、ステッピングモーターを備えた典型的な）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

Stepconf では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。スイッチのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせが許可されています。
 すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、
 すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、
 1 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して両方のハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、
 1 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して両方のハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチとホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、
 1 つのハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチと 1 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、
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3.8 Mesa構成ウィザード
PNCconf は進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 Mesa Anything I / O製品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、利用されする場合は、構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。構築する動き（を手伝うことができる場合は、支援するために作成されています。する場合は、ために連絡するか、参加して作成されました。されています。
閉じているすべての接点を使用します。ルを送信してくープサーボシステムのメンバーに連絡するか、参加してまたは進行中の作業です。ハードウェアステッパーシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、構成されました。できます。 Stepconf と同様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。ウィザー

ドアプローチを手伝うことができる場合は、使用されします（ソフトウェアステッピング、パラレルを送信してくポート駆動され、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して使用されされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
PNCconf は進行中の作業です。まだ開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発段です。階（ベータ版）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所である場合は、ため、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。バグがあり、機能しなくなったが不足しています。 バグや提しています。 バグや提

案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してページまたは進行中の作業です。メールを送信してくリストに連絡するか、参加して報が含まれています。告してください。してください。
PNCconf を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、2 つのハンドブックは進行中の作業です。考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えがあります。
1 つは進行中の作業です。、PNCconf を手伝うことができる場合は、使用されして常に連絡するか、参加してシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、ことです。オプションを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、場合は、は進行中の作業です。、PNCconf を手伝うことができる場合は、リ

ロードして、新しいバージョンのしいオプションを手伝うことができる場合は、構成されました。できる場合は、ように連絡するか、参加してします。 これは進行中の作業です。、マシンがかなり標です。準的ライセンシーであるであり、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して
ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして非標です。準機能しなくなったを手伝うことができる場合は、追加してできる場合は、場合は、に連絡するか、参加してうまく機能しなくなったします。 PNCconf は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてであなたと協力しよ
うとします。

もう 1 つは進行中の作業です。、PNCconf を手伝うことができる場合は、使用されして目を集めた的ライセンシーであるに連絡するか、参加して近くにありますい構成されました。を手伝うことができる場合は、構築する動き（し、すべてを手伝うことができる場合は、手作業です。で編集してニーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して合は、わせて調整する高レベルのコントローラー、つまりモー
する場合は、ことです。 これは進行中の作業です。、PNCconf のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて大幅に高まり始めています。な変更する許可が必要な場合は、、または進行中の作業です。 LinuxCNC を手伝うことができる場合は、いじくり回りまたは反した
り、学を、広く使用されているエン習するために使用できます。したりする場合は、場合は、に連絡するか、参加して選択されましされます。

進むボタン、戻ると、る場合は、ボタン、キャンセルを送信してくボタンを手伝うことができる場合は、使用されしてウィザードページを手伝うことができる場合は、ナのロビーでビゲートします。また、ページ、
図は、ステッピングモーターを備えた典型的な、および出力ページに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、ヘルを送信してくプ情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ヘルを送信してくプボタンもあります。

ヒンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
PNCconf のヘルの制御がプページに見つかりましたは、最新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。と標準的な追加の詳細が記載されている必要があります。が独立していない場合でも、記載されている必要があります。されている必要が独立していない場合でも、あります。

3.8.1 ステップバイステップの変更説明

図 3-15

47



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

3.8.2 作モード成または編集編集
これに連絡するか、参加してより、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとした構成されました。を手伝うことができる場合は、選択されまししたり、新しいバージョンのしい構成されました。を手伝うことができる場合は、作成されました。したりできます。 [構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可]を手伝うことができる場合は、選択されましして

から[次は、高価なインテリジェントモーションコンへ]を手伝うことができる場合は、押すかすと、ファイルを送信してく選択されましボックは進行中の作業です。スが表示されます。 Pncconf は進行中の作業です。、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとしたファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して選択されまし
します。 編集する場合は、構成されました。を手伝うことができる場合は、選択されましします。 メインのハンドブックは進行中の作業です。 hal ファイルを送信してくまたは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して変更する許可を手伝うことができる場合は、加してえた場合は、、Pncconf は進行中の作業です。
それらのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、上書きし、それらのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。失われます。 一部のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。上書きされず、Pncconf は進行中の作業です。それら
のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加してメモを手伝うことができる場合は、置されます。きます。 また、デスクは進行中の作業です。トップショートカット/ランチャーオプションを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、こともでき
ます。 デスクは進行中の作業です。トップショートカットは進行中の作業です。、新しいバージョンのしい構成されました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、指すフォルを送信してくダーアイコンを手伝うことができる場合は、デスクは進行中の作業です。トップに連絡するか、参加して配置されます。し
ます。 それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、linuxcnc / configs のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してフォルを送信してくダを手伝うことができる場合は、調べる場合は、必要があります。

デスクは進行中の作業です。トップランチャーは進行中の作業です。、構成されました。を手伝うことができる場合は、直接開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。アイコンを手伝うことができる場合は、デスクは進行中の作業です。トップに連絡するか、参加して追加してします。 CNC メニュー
に連絡するか、参加してある場合は、 ConfigurationSelector LinuxCNC を手伝うことができる場合は、使用されし、構成されました。名を手伝うことができる場合は、選択されましして、メインメニューから起動され、する場合は、こともでき
ます。

3.8.3 基本的な機械情報なユーザーコンセプト機械情報

図 3-16

機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本
スペースを手伝うことができる場合は、含まれています。む名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、PNCconf は進行中の作業です。スペースを手伝うことができる場合は、アンダースコアに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえます（大まかなルを送信してくールを送信してく

として、Linux は進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。スペースを手伝うことができる場合は、好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてみません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所軸の移動を協調制御できます。構成されました。を手伝うことができる場合は、選択されましします-これに連絡するか、参加してより、構築する動き（する場合は、マシンのハンドブックは進行中の作業です。タイプと使
用され可能しなくなったな軸の移動を協調制御できます。が選択されましされます。 機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位セレクは進行中の作業です。ターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ページでメートルを送信してく法が求められました。または進行中の作業です。インペリアルを送信してく単な方法が求められました。
位のハンドブックは進行中の作業です。データを手伝うことができる場合は、入力できます。

ヒンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
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メトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコックを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する場合でも、、デフォルの制御がトは変換されないため、それらが正しい値であることを確認してくされないため、それらが独立していない場合でも、正するしい値であることを確認してくであること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確認してくしてく
ださい。

コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて
サーボ周期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。拍数を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてとは進行中の作業です。、コンピューターがそのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてより長し続けるにつれて、くなる場合は、可能しなくなった
性があります。がある場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、指します。 鉄道と同じように連絡するか、参加して、LinuxCNC は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加してタイトで一貫したタイムラインですべてを必したタイムのメンバーに連絡するか、参加してラインですべてを手伝うことができる場合は、必
要とします。そうしないと、悪いパスフォローを取得することがでいことが起こります。 LinuxCNC は進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してオペレーティングシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、
必要とし、使用されします。つまり、LinuxCNC が計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、必要とする場合は、場合は、、応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最く、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、行う
場合は、、優れています。先度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ（画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がボタンへのハンドブックは進行中の作業です。ユーザー入力や 描画となど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

レイテンシーのハンドブックは進行中の作業です。テストは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して重要であり、早期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してチェックは進行中の作業です。する場合は、ことが重要です。幸いなことに、いなことに連絡するか、参加して、Mesaカード
を手伝うことができる場合は、使用されして最速のハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（エンコーダーカウントと PWM生し続けました。成されました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、必要とする場合は、作業です。を手伝うことができる場合は、行うことで、これらのハンドブックは進行中の作業です。こ
とに連絡するか、参加してパラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、使用されした場合は、よりもは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して長し続けるにつれて、いレイテンシーに連絡するか、参加して耐える場合は、ことができます。 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。標です。
準テストでは進行中の作業です。、BASE 期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。レイテンシを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。しています（基づいて構築できるため本期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、使用されしていなくても）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。テストベー
ス期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。ジッターボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、レイテンシーテストウィンドウが起動され、します（これを手伝うことができる場合は、アプリケーション/ cnc

パネルを送信してくから直接ロードする場合は、こともできます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。テストでは進行中の作業です。、数分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、間が経つにつれて実行する場合は、ことに連絡するか、参加して言及した結果、していますが、長し続けるにつれて、いほど
良したいと考えていましたいです。 15 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。最低く、パス許容値が指定されていないマシンで最限など、、一晩はさらに良いと考えてください。この時点で、コンピューターを使用して物をは進行中の作業です。さらに連絡するか、参加して良したいと考えていましたいと考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えてください。このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで、コンピューターを手伝うことができる場合は、使用されして物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれを手伝うことができる場合は、
ロードし、ネットを手伝うことができる場合は、使用されし、USB を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、など、最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。レイテンシーを手伝うことができる場合は、知りません。り、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティビティが
レイテンシーを手伝うことができる場合は、損なう可能性があなうかどうかを手伝うことができる場合は、調べます。基づいて構築できるため本周期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。ジッターを手伝うことができる場合は、調べる場合は、必要があります。 20000未満ののハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。
すべて優れています。れています。マシンで高速のハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェアステッピングを手伝うことができる場合は、実行する場合は、こともできます。20000〜50000 は進行中の作業です。、
ソフトウェアステッピングに連絡するか、参加しては進行中の作業です。適していますが、私の構成たちに連絡するか、参加してとっては進行中の作業です。問題でした。この時までに、ありません。 50000〜100000 は進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
それほど優れています。れていませんが、高速応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、行うハードウェアカードで使用されできます。したがって、100000未満ののハンドブックは進行中の作業です。も
のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。すべて使用されできます。待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが期のスポンサーシップにより待外れである場合は、か、定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるに連絡するか、参加してひどいしゃ混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。っくりが発生し続けました。する場合は、場合は、でも、それ
を手伝うことができる場合は、改善に興味を持つようになりました。できる場合は、可能しなくなった性があります。があります。

ヒンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
LinuxCNC wiki で取得された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：と標準的なレイテンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、シーのユーザーコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、パイルの制御が済みリストがあります：みリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコスの動き。トが独立していない場合でも、あります：
http：//wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/-wiki.pl？Latency-Test リでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコスの動き。トに見つかりました情報と追加の詳細が記載されている必要があります。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が追加すること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が検討してください。 してください。 
また、そのページに見つかりましたは、いくつかの遅延テストの実行中は、の問題のトラブルシューティング（を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が修正するするための情報と追加の詳細が記載されている必要があります。へのリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、クが独立していない場合でも、あります。

これで、レイテンシーに連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提し、サーボ期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要があります。 速度の成功を収めたものもありました。（電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。なくトルを送信してくクは進行中の作業です。（電
流）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、より速い速度の成功を収めたものもありました。で制御するする場合は、閉じているすべての接点を使用します。ルを送信してくープサーボシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、構築する動き（している場合は、場合は、、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1000000 ns のハンドブックは進行中の作業です。
サーボ周期のスポンサーシップによりで問題でした。この時までに、ありません（1 kHz のハンドブックは進行中の作業です。サーボ計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。速度の成功を収めたものもありました。-1秒あたり 1000回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。が得られるソフトウェアとそれられます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 200000（5 

kHz のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。レート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ようなものハンドブックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。方が良したいと考えていましたいでしょう。 サーボレートを手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげる場合は、ことのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、は進行中の作業です。、コンピュータが
LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。以外のハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、行うために連絡するか、参加して利用されできる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが少なくともなくなる場合は、ことです。 通常、ディスプレイ（GUI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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のハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。性があります。が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。 バランスを手伝うことができる場合は、決める場合は、必要があります。 閉じているすべての接点を使用します。ルを送信してくープサーボシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーしてからサーボ周期のスポンサーシップにより
を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、場合は、は進行中の作業です。、おそらくそれらを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、必要がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

I / O 制御するポート/ボード
PNCconf は進行中の作業です。、最大 2 つのハンドブックは進行中の作業です。 Mesa ボードと 3 つのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンを手伝うことができる場合は、構成されました。できます。 パラレルを送信してくポー

トは進行中の作業です。、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速（サーボレート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所I / O に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されできます。

Mesa

PNCconf は進行中の作業です。、エンコーダを手伝うことができる場合は、カウントしたり、ステップ信してく号すべてを外部とリンクするや PWM 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、出力したりする場合は、ように連絡するか、参加してパラレルを送信してくポー
トを手伝うことができる場合は、構成されました。しないため、少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 Mesa ボードを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要があります。 選択されましボックは進行中の作業です。スで使用され可能しなくなったなメ
サカードは進行中の作業です。、PNCconf がシステムのメンバーに連絡するか、参加して上のハンドブックは進行中の作業です。ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアに連絡するか、参加して対して検出したものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 設定しました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、
使用されして、カスタムのメンバーに連絡するか、参加してファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、追加してしたり、一部のハンドブックは進行中の作業です。ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアまたは進行中の作業です。ボードを手伝うことができる場合は、ブラックは進行中の作業です。リストに連絡するか、参加して登録
（無視）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所したりする場合は、オプションがあります。 ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアが見したのはそこでした。つからない場合は、、PNCconf は進行中の作業です。警告してください。を手伝うことができる場合は、表示し、内
部サンプルを送信してくファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、使用されします-テストは進行中の作業です。できません。 注意が作成されました。すべき点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、2枚ののハンドブックは進行中の作業です。 PCI Mesaカード
を手伝うことができる場合は、選択されましした場合は、、現します。在、どちらのハンドブックは進行中の作業です。カードが 0 でどちらが 1 である場合は、かを手伝うことができる場合は、予測する場合は、方法が求められました。がないことです。テストする場合は、
必要があります。カードを手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、と、順序を指定します。が変わる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 2枚ののハンドブックは進行中の作業です。カードで設定しました。する場合は、場合は、、テスト
を手伝うことができる場合は、機能しなくなったさせる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。カードを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字ける場合は、必要があります。

パラレルを送信してくポート
最大 3 つのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポート（パーポートと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な I / O として使用されできます。パーポートのハンドブックは進行中の作業です。アドレ

スを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、必要があります。 Linux のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポート番号すべてを外部とリンクするシステムのメンバーに連絡するか、参加して（0、1、または進行中の作業です。 2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、入力する場合は、か、実際ののハンドブックは進行中の作業です。
アドレスを手伝うことができる場合は、入力する場合は、ことができます。オンボードパーポートのハンドブックは進行中の作業です。アドレスは進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、 0x0278 または進行中の作業です。
0x0378（16 進数で記述された）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ですが、BIOS ページで確認されるように、スピンドルモーターへのできます。 BIOS ページは進行中の作業です。、コンピューターを手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して起動され、
したときに連絡するか、参加して見したのはそこでした。つかります。キーを手伝うことができる場合は、押すかして入力する場合は、必要があります（F2 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 BIOS ページで、パラレルを送信してくポート
アドレスを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけて、一部のハンドブックは進行中の作業です。コンピューターで SPP、EPP などのハンドブックは進行中の作業です。モードを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。このハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。は進行中の作業です。、起動され、中の作業です。に連絡するか、参加して
数秒間が経つにつれて表示されます。 PCI パラレルを送信してくポートカードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、アドレスは進行中の作業です。パーポートアドレス検索した結果、ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすこと
で見したのはそこでした。つける場合は、ことができます。これに連絡するか、参加してより、検索した結果、可能しなくなったなすべてのハンドブックは進行中の作業です。 PCI デバイスのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、含まれています。むヘルを送信してくプ出力ページが
ポップアップ表示されます。アドレスのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、含まれています。むパラレルを送信してくポートデバイスへのハンドブックは進行中の作業です。参照してください。がある場合は、は進行中の作業です。ずです。それら
のハンドブックは進行中の作業です。アドレスのハンドブックは進行中の作業です。 1 つが機能しなくなったする場合は、は進行中の作業です。ずです。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 PCI パラレルを送信してくポートが正しく機能しなくなったする場合は、わけでは進行中の作業です。ありません。 
in（入力ピンのハンドブックは進行中の作業です。最大数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 out（出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。最大数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。いずれかのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、選択されましできます。

GUI フロントエンドリスト
これは進行中の作業です。、LinuxCNC が使用されする場合は、グラフィカルを送信してく表示画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 それぞれに連絡するか、参加して異なります。なる場合は、オプションがあります。
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AXIS

 旋盤を制御するを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加してサポートします。
 最も開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発され、使用されされている場合は、フロントエンドです
 最も開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発され、使用されされている場合は、フロントエンドです
 tkinterベースなのハンドブックは進行中の作業です。で、PYVCP（Pythonベースのハンドブックは進行中の作業です。仮想コントロールを送信してくパネルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、自然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しに連絡するか、参加して統合は、します。
 3D グラフィカルを送信してくウィンドウがあります。
 側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がまたは進行中の作業です。中の作業です。央のタブにのハンドブックは進行中の作業です。タブに連絡するか、参加して VCP を手伝うことができる場合は、統合は、できます
TOUCHY

 Touchy は進行中の作業です。、タッチスクは進行中の作業です。リーン、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求限など、のハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理スイッチ、および MPGホイールを送信してくで使用されする場合は、ように連絡するか、参加して
設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されています。

 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくスタート、アボート、およびシングルを送信してくステップのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするとボタンが必要です
 また、共有軸の移動を協調制御できます。MPG ジョギングを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要があります。
 GTKベースなのハンドブックは進行中の作業です。で、GLADE VCP（仮想コントロールを送信してくパネルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、自然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しに連絡するか、参加して統合は、します。
 GTKベースなのハンドブックは進行中の作業です。で、GLADE VCP（仮想コントロールを送信してくパネルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、自然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しに連絡するか、参加して統合は、します。
 グラフィカルを送信してくウィンドウは進行中の作業です。ありません
 カスタムのメンバーに連絡するか、参加してテーマで外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またを手伝うことができる場合は、変更する許可できます
MINI

 OEMSherline マシンのハンドブックは進行中の作業です。標です。準
 Estop を手伝うことができる場合は、使用されしません
 VCP統合は、なし
TkLinuxCNC

 コントラストのハンドブックは進行中の作業です。明したこのペーパーを参照してください。る場合は、いブルを送信してくースクは進行中の作業です。リーン
 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。グラフィックは進行中の作業です。ウィンドウ
 VCP統合は、なし

3.8.4 外部構成
このハンドブックは進行中の作業です。ページでは進行中の作業です。、ジョギングやオーバーライドなどのハンドブックは進行中の作業です。外部コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましできます。
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図 3-17

ジョギング用されに連絡するか、参加してジョイスティックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、選択されましした場合は、、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、ロードする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。常に連絡するか、参加してジョイスティックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。
する場合は、必要があります。 アナのロビーでログスティックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、便利なジョギングに連絡するか、参加して使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL コードを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、
必要があります。 MPG ジョギングに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、MESAエンコーダカウンターに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されたパルを送信してくスジェネレーターが必
要です。 オーバーライドコントロールを送信してくは進行中の作業です。、パルを送信してくスジェネレーター（MPG）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。スイッチ（回りまたは反転する速度を定義する式に公開されました。ダイヤルを送信してくな
ど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、使用されできます。 外部ボタンは進行中の作業です。、スイッチベースのハンドブックは進行中の作業です。 OEM ジョイスティックは進行中の作業です。で使用されできます。

ジョイスティックは進行中の作業です。ジョギング
カスタムのメンバーに連絡するか、参加してデバイスルを送信してくールを送信してくを手伝うことができる場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してインストールを送信してくする場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、LinuxCNC が LINUX のハンドブックは進行中の作業です。デバ

イスリストに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されする場合は、ファイルを送信してくです。 PNCconf は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。に連絡するか、参加して役立ちます。
デバイスルを送信してくールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してでルを送信してくールを送信してくを手伝うことができる場合は、検索した結果、します。これを手伝うことができる場合は、使用されして、PNCconf で既に連絡するか、参加して構築する動き（したデバイ

スのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ことができます。
デバイスルを送信してくールを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、と、プロンプトに連絡するか、参加して従って使用されって新しいバージョンのしいデバイスを手伝うことができる場合は、構成されました。できます。 デバイスが利用され可能しなくなったであ

る場合は、必要があります。 テストデバイスを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、デバイスを手伝うことができる場合は、ロードし、そのハンドブックは進行中の作業です。ピン名を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、halmeter でそのハンドブックは進行中の作業です。
機能しなくなったを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのできます。

ジョイスティックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。ジョギングは進行中の作業です。、HALUI および hal_input コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されします。

外部ボタン
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指定しました。されたジョギング速度の成功を収めたものもありました。で簡単な方法が求められました。なボタンを手伝うことができる場合は、使用されして軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ジョギングできます。 おそらく急速なジョギングに連絡するか、参加して
最適です。

MPG ジョギング
手動され、パルを送信してくスジェネレータを手伝うことができる場合は、使用されして、マシンのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ジョグできます。

MPG は進行中の作業です。、商用されグレードのハンドブックは進行中の作業です。マシンでよく見したのはそこでした。られます。 これらは進行中の作業です。、MESAエンコーダカウンタでカウントできる場合は、
直交パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、出力します。 PNCconf では進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。ごとに連絡するか、参加して MPG を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことも、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。で 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 MPG を手伝うことができる場合は、共有
する場合は、こともできます。 スイッチまたは進行中の作業です。シングルを送信してくスピードを手伝うことができる場合は、使用されしてジョグ速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、選択されましできます。
選択されまし可能しなくなったな増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、オプションは進行中の作業です。、mux16 コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されします。 このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。スイッチ
入力のハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくタリングに連絡するか、参加して役立つデバウンスやグレイコードなどのハンドブックは進行中の作業です。オプションがあります。

オーバーライド
PNCconf では進行中の作業です。、パルを送信してくスジェネレーター（MPG）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。スイッチ（ロータリーなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして、送り速度の成功を収めたものもありました。やス

ピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、オーバーライドできます。

3.8.5 GUI構成
ここでは進行中の作業です。、表示画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、設定しました。したり、仮想コントロールを送信してくパネルを送信してく（VCP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、追加してしたり、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。

LinuxCNC オプションを手伝うことができる場合は、設定しました。したりできます。

図 3-18

フロントエンド GUI オプション
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デフォルを送信してくトオプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。表示画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して対して一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなデフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、選択されましできます。
AXIS のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。、AXIS に連絡するか、参加して固有のハンドブックは進行中の作業です。オプションです。 サイズからの初期のスポンサーシップにより、位置されます。、または進行中の作業です。強制最大化し、スクリプトを作成するための多くの試みオプションを手伝うことができる場合は、選択されまし

した場合は、、PNCconf は進行中の作業です。設定しました。ファイルを送信してく（.axisrc）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、上書きしてもよいかどうかを手伝うことができる場合は、尋ねます。 このファイルに手動ねます。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して手動され、
でコマンドを手伝うことができる場合は、追加してしていない限など、り、許可しても問題でした。この時までに、ありません。 システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、位置されます。と最大
力を手伝うことができる場合は、使用されして、AXIS を手伝うことができる場合は、 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。モニターに連絡するか、参加して移動され、できます。

Touchy のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。、Touchy に連絡するか、参加して固有のハンドブックは進行中の作業です。オプションです。 Touchy のハンドブックは進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。ほとんどは進行中の作業です。、設定しました。ペー
ジを手伝うことができる場合は、使用されして Touchy のハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。に連絡するか、参加して変更する許可できます。 Touchy は進行中の作業です。 GTK を手伝うことができる場合は、使用されして画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、描画とし、GTK は進行中の作業です。テーマを手伝うことができる場合は、サ
ポートしています。 テーマは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなルを送信してくックは進行中の作業です。アンドフィールを送信してくを手伝うことができる場合は、制御するします。 テーマは進行中の作業です。ネットか
らダウンロードする場合は、か、自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で編集する場合は、ことができます。 あなたが選ぶことができる場合は、コンピュータ上のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。
テーマのハンドブックは進行中の作業です。リストがあります。 一部のハンドブックは進行中の作業です。テキストを手伝うことができる場合は、目を集めた立たせる場合は、ために連絡するか、参加して、PNCconf では進行中の作業です。テーマのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、上書き
できます。 システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、位置されます。と最大力のハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、使用されして、Touchy を手伝うことができる場合は、 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。モニ
ターに連絡するか、参加して移動され、できます。

VCP オプション
仮想コントロールを送信してくパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、カスタムのメンバーに連絡するか、参加してコントロールを送信してくと表示を手伝うことができる場合は、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して追加してできます。 AXIS と

Touchy は進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が内のハンドブックは進行中の作業です。指定しました。された位置されます。に連絡するか、参加して統合は、できます。 VCP に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Tkinter を手伝うことができる場合は、使用されして
画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、描画とする場合は、 pyVCP と、GTK を手伝うことができる場合は、使用されして画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、描画とする場合は、 GLADEVCP のハンドブックは進行中の作業です。 2種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類があります。

PyVCP

PyVCP画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。 XML ファイルを送信してくは進行中の作業です。手動され、でのハンドブックは進行中の作業です。み作成されました。できます。 PyVCP は進行中の作業です。両方とも TKinter を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ため、AXIS

に連絡するか、参加して自然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しに連絡するか、参加して適合は、します。
HAL ピンは進行中の作業です。、ユーザーがカスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してく内に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加して作成されました。されます。 ユーザーがそのハンドブックは進行中の作業です。まま使

用されする場合は、か、上に連絡するか、参加して構築する動き（する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくスピンドルを送信してくディスプレイパネルを送信してくがあります。 後の月曜日に開催されました。でコントロールを送信してくウィ
ジェットを手伝うことができる場合は、追加してできる場合は、空のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、か、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、表示し、スピンドルを送信してくが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた速度の成功を収めたものもありました。で
ある場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、示すスピンドルを送信してく表示サンプルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましできます。

PNCconf は進行中の作業です。、適切なスピンドルを送信してくディスプレイ HAL ピンを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。します。 AXIS を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、、パネルを送信してくは進行中の作業です。
右側に連絡するか、参加して統合は、されます。 AXIS を手伝うことができる場合は、使用されしていない場合は、、パネルを送信してくは進行中の作業です。フロントエンド画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がとは進行中の作業です。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。スタンドアロンに連絡するか、参加して
なります。

ジオメトリオプションを手伝うことができる場合は、使用されして、パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりと移動され、を手伝うことができる場合は、行うことができます。たとえば、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して対
応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して移動され、できます。 [サンプルを送信してくパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、サイズからの初期のスポンサーシップにより
と配置されます。のハンドブックは進行中の作業です。オプションが適用されされます。

GLADE VCP
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GLADE VCP は進行中の作業です。、どちらも GTK を手伝うことができる場合は、使用されして描画とする場合は、ため、TOUCHY画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が内に連絡するか、参加して自然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しに連絡するか、参加して収めたものもありました。まりますが、GLADE 

VCP のハンドブックは進行中の作業です。テーマを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことで、AXIS で非常に連絡するか、参加してうまくブレンドする場合は、ことができます。 （レドモンドを手伝うことができる場合は、試すことが提して
ください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

グラフィカルを送信してくエディタを手伝うことができる場合は、使用されして XML ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 HAL ピンは進行中の作業です。、ユーザーがカスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファ
イルを送信してく内に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加して作成されました。されます。

GLADE VCP は進行中の作業です。、PNCconf が現します。在活用されしていない、は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して洗練された（そして複雑な）プログラミングイされた（そして複雑ではなく、妥協する必要はありません。な）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所プログラミングイ
ンタラクは進行中の作業です。ションも可能しなくなったに連絡するか、参加してします。 （マニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 GLADE VCP を手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

PNCconf に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ユーザーがそのハンドブックは進行中の作業です。まま使用されする場合は、か、上に連絡するか、参加して構築する動き（する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくパネルを送信してくがあります。 GLADE 

VCP PNCconf を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、サンプルを送信してくディスプレイでさまざまなオプションを手伝うことができる場合は、選択されましできます。
サンプルを送信してくオプションのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで、必要なものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、選択されましします。 ゼロボタンは進行中の作業です。、後の月曜日に開催されました。で HALUI セクは進行中の作業です。ションで編集できる場合は、

HALUI コマンドを手伝うことができる場合は、使用されします。
自動され、 Z タッチオフに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。ラダータッチオフプログラムのメンバーに連絡するか、参加してとプローブ入力を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要もあります。 導

電性があります。タッチオフプレートと接地された導電性があります。ツールを送信してくが必要です。 それがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、かに連絡するか、参加してついてのハンドブックは進行中の作業です。アイ
デアに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
http://wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/wiki.pl?ClassicLadderExamples#Single_button_probe_touchoff

[表示オプション]で、サイズからの初期のスポンサーシップにより、位置されます。、および最大力を手伝うことができる場合は、スタンドアロンパネルを送信してくで使用されして、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもして
いる場合は、場合は、は進行中の作業です。 2台目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。モニターに連絡するか、参加して画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、ことができます。

パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなルを送信してくックは進行中の作業です。アンドフィールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、 GTK テーマを手伝うことができる場合は、選択されましできます。 通常、これを手伝うことができる場合は、フロントエ
ンド画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がと一致させるという問題が発生し続けました。させる場合は、必要があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、[サンプルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと使用されされま
す。 フロントエンド画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて GLADEVCP を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示する場合は、場所を手伝うことができる場合は、選択されましできます。
強制的ライセンシーであるに連絡するか、参加してスタンドアロンに連絡するか、参加してする場合は、か、AXIS を手伝うことができる場合は、使用されして中の作業です。央のタブにまたは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加して配置されます。し、Touchy を手伝うことができる場合は、使用されして中の作業です。央のタブにに連絡するか、参加して配
置されます。する場合は、ことができます。

デフォルを送信してくトとオプション
 MDI /実行前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してホーミングが必要
 原点を合わせて復帰できますが、自動モー前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してミシンを手伝うことができる場合は、移動され、できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してします。
 ポップアップツールを送信してくプロンプト
 ツールを送信してく変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がプロンプトを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、か、ユーザー提供されるソフトウェアを特定するためののハンドブックは進行中の作業です。カスタムのメンバーに連絡するか、参加してツールを送信してくチェンジャー Hal ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。

標です。準信してく号すべてを外部とリンクする名を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします
 工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な中の作業です。は進行中の作業です。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、オンのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してします。
 旋盤を制御するに連絡するか、参加して使用され
 個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。手動され、ホーミングを手伝うことができる場合は、強制する場合は、
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 工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、上に連絡するか、参加して動され、かしてください
 シャットダウン後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、復元できるようにします。する場合は、
 重要なキネマティクは進行中の作業です。スマシンに連絡するか、参加して使用されされます
 ランダムのメンバーに連絡するか、参加してポジションツールを送信してくチェンジャー
 ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、同じポケットに連絡するか、参加して戻ると、さないツールを送信してくチェンジャーに連絡するか、参加して使用されされます。 ツールを送信してくチェンジャーを手伝うことができる場合は、サポートす

る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL コードを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要があります。

3.8.6 Mesa構成
Mesa構成されました。ページでは進行中の作業です。、さまざまなファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、利用されできます。 ここで Mesaカードを手伝うことができる場合は、選択されましした基づいて構築できるため本ペー

ジで、使用され可能しなくなったなファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、選択されましし、使用され可能しなくなったなコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。数と数を手伝うことができる場合は、選択されましします。

図 3-19

パーポートアドレスは進行中の作業です。、Mesa パーポートカード 7i43 でのハンドブックは進行中の作業です。み使用されされます。 オンボードのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートは進行中の作業です。通
常 0x278 または進行中の作業です。 0x378 を手伝うことができる場合は、使用されしますが、BIOS ページからアドレスを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ことができる場合は、は進行中の作業です。ずです。 7i43 では進行中の作業です。、
EPP モードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ために連絡するか、参加してパラレルを送信してくポートが必要です。これも BIOS ページで設定しました。されています。 PCI パラレ
ルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、基づいて構築できるため本ページのハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、ボタンを手伝うことができる場合は、使用されしてアドレスを手伝うことができる場合は、検索した結果、できます。

Note
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多くのくの PCI カードは、EPP プロトコルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が適切にサポートしていません。に見つかりましたサポートしていません。

PDM PWM と 3PWM のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本周波数は進行中の作業です。、リップルを送信してくと直線からの逸脱が性があります。のハンドブックは進行中の作業です。バランスを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 Mesa ドーターボードを手伝うことができる場合は、使
用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、ボードのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントに連絡するか、参加して推奨事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」を手伝うことができる場合は、記載されているする場合は、必要があります

重要
損傷を避け、最高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が避け、最高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。け、最高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。のパフォーマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が得された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：るに見つかりましたは、これらに見つかりました従うことが重要です。うこと標準的なが独立していない場合でも、重要です。

The 7i33 requires PDM and a PDM base frequency of 6 mHz
The 7i29 requires PWM and a PWM base frequency of 20 Khz
The 7i30 requires PWM and a PWM base frequency of 20 Khz
The 7i40 requires PWM and a PWM base frequency of 50 Khz
The 7i48 requires UDM and a PWM base frequency of 24 Khz

ウォッチドッグタイムのメンバーに連絡するか、参加してアウトは進行中の作業です。、コンピュータからのハンドブックは進行中の作業です。通信してくが中の作業です。断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。された場合は、に連絡するか、参加して、MESA ボードが出力を手伝うことができる場合は、強制終
了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで待機する場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 Mesa は進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブロー出力を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、覚えているえて
おいてください。つまり、出力ピンがオンのハンドブックは進行中の作業です。ときは進行中の作業です。ロー（約しています。 0 ボルを送信してくト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で、オフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。ハイ（約しています。 5 ボルを送信してくト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で
出力がオフのハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加して機器がが安全に機である場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします（ウォッチドッグが噛まれます）。 ） 州。まれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 州。
未使用されのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。選択されましを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。する場合は、ことで、使用され可能しなくなったなコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、選択されましできます。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。

コンポーネントタイプがすべてのハンドブックは進行中の作業です。ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアで使用されできる場合は、わけでは進行中の作業です。ありません。
コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。最大数より少なくともない数を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、より多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 GPIO ピンを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできます。 ドーターボード

を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、カードが使用されする場合は、ピンのハンドブックは進行中の作業です。選択されましを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。しないでください。 たとえば、一部のハンドブックは進行中の作業です。ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアは進行中の作業です。
2枚ののハンドブックは進行中の作業です。 7i33カードを手伝うことができる場合は、サポートしています。1枚のしかない場合は、は進行中の作業です。、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。 7i33 を手伝うことができる場合は、サポートしたコネクは進行中の作業です。タを手伝うことができる場合は、利用されす
る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。選択されましを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。できます。 コンポーネントは進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して最大のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするで数値的ライセンシーであるに連絡するか、参加して選択されまし解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。
され、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、スキップせずに連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して選択されましされます。 これを手伝うことができる場合は、行うことに連絡するか、参加してより、コンポーネントが必要な場所に連絡するか、参加してな
い場合は、は進行中の作業です。、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアは進行中の作業です。、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。場所、内容、
および最大量を手伝うことができる場合は、決定しました。します。 カスタムのメンバーに連絡するか、参加してファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアが可能しなくなったです。LinuxCNC 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発者であると Mesa に連絡するか、参加して連絡するか、参加してする場合は、ときは進行中の作業です。
よく聞いてください。 いてください。 PNCconf でカスタムのメンバーに連絡するか、参加してファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、特別を停止します。な手順が必要であり、常に連絡するか、参加して可能しなくなった
である場合は、とは進行中の作業です。限など、りません。ただし、PNCconf を手伝うことができる場合は、可能しなくなったな限など、り柔軟に連絡するか、参加してする場合は、ように連絡するか、参加してしています。

これらすべてのハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、選択されましした後の月曜日に開催されました。、[コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、PNCconf が
I / O セットアップページを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのします。 Mesa ボードに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、使用され可能しなくなったなコネクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。 I / O タブのハンドブックは進行中の作業です。みが表示され
ます。
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3.8.7 Mesa I / Oセットアップ
タブは進行中の作業です。、Mesa ボードのハンドブックは進行中の作業です。入力ピンと出力ピンを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 PNCconf を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、カスタ

ムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してくで使用されする場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクする名を手伝うことができる場合は、作成されました。できます。

図 3-20

このハンドブックは進行中の作業です。ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアのハンドブックは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。タブでは進行中の作業です。、コンポーネントは進行中の作業です。 7i33 ドーターボード用されに連絡するか、参加してセットアップされており、通
常は進行中の作業です。閉じているすべての接点を使用します。ルを送信してくープサーボで使用されされます。 エンコーダカウンタと PWM ドライバのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネント番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする順に連絡するか、参加して
なっていないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 これは進行中の作業です。ドーターボードのハンドブックは進行中の作業です。要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して従って使用されいます。
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図 3-21

このハンドブックは進行中の作業です。タブでは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ピンが GPIO です。 3桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。数字に連絡するか、参加して注意が作成されました。してください-それらは進行中の作業です。 HAL ピン番号すべてを外部とリンクすると一致させるという問題が発生し続けました。しま
す。 GPIO ピンは進行中の作業です。入力または進行中の作業です。出力として選択されましでき、反を見つけることは難し転する速度を定義するする場合は、ことができます。

図 3-22
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このハンドブックは進行中の作業です。タブに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ステップジェネレーターと GPIO が混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。在しています。 ステップジェネレータのハンドブックは進行中の作業です。出力ピンと方向に動かすようにドライブに命令する
ピンを手伝うことができる場合は、逆に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 ステップ Gen-A ピン（ステップ出力ピン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するする場合は、と、ステップタイミング
が変わる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 コントローラが期のスポンサーシップにより待する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。と一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、必要があります。

3.8.8 パーポート構成

パラレルを送信してくポートは進行中の作業です。、Mesa のハンドブックは進行中の作業です。 GPIO ピンと同様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な I / O に連絡するか、参加して使用されできます。
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3.8.9 軸構成

図 3-23

このハンドブックは進行中の作業です。ページでは進行中の作業です。、モーターおよび/または進行中の作業です。エンコーダーのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。とテストを手伝うことができる場合は、行うことができます。 
サーボモーターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびルを送信してくープテストを手伝うことができる場合は、使用されでき、ステッパーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。チューニングテスト
を手伝うことができる場合は、使用されできます。

開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびルを送信してくープテスト
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびルを送信してくープテストは進行中の作業です。、モーターとエンコーダーのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して重要です。 正のハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、モー

ターが軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、し、エンコーダーも正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してカウントする場合は、必要があります。 軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きは進行中の作業です。、
Machinery’s Handbook5) のハンドブックは進行中の作業です。標です。準に連絡するか、参加して従って使用されう必要があります。そうでない場合は、、AXIS のハンドブックは進行中の作業です。グラフィックは進行中の作業です。表示は進行中の作業です。あまり意が作成されました。
味を持ちました。がありません。 うまくいけば、ヘルを送信してくプページと図は、ステッピングモーターを備えた典型的ながこれを手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立つでしょう。 軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するは進行中の作業です。、テー
ブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。動され、きでは進行中の作業です。なく、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。動され、きに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいている場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびルを送信してくープテストでは進行中の作業です。加して速ランプ
がないため、DAC番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、小さな改善を要求さくして開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。だけ移動され、する場合は、ことで、エンコーダのハンドブックは進行中の作業です。スケーリ
ングを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのできます。 エンコーダーは進行中の作業です。、エンコーダーへのハンドブックは進行中の作業です。電力供されるソフトウェアを特定するための給方法が求められました。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、アンプが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっていな
い場合は、でもカウントする場合は、必要があります。

5) インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダスの動き。トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がプレスの動き。が独立していない場合でも、発行した「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。機械のハンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドブック」の「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。数値であることを確認してく制御する方法を下位レベルの制御が」の章の「軸の命名法」。の「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。軸によって生成されるツールとワークピースの動き。の命名法を下位レベルの制御が」。

警告
モーターと標準的なエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コーダーが独立していない場合でも、方向のカウントに同意しない場合、のカウンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トに見つかりました同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が意して使用してください。しない場合でも、、PID 制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すると標準的なサーボが暴走しますが独立していない場合でも、暴走しますします。
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現します。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。、PNCconf で PID 設定しました。を手伝うことができる場合は、テストできないため、構成されました。を手伝うことができる場合は、再編集する場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。が実際のに連絡するか、参加して使用されされま
す。テストした PID 設定しました。を手伝うことができる場合は、入力してください。
DAC スケーリング、最大出力、およびオフセットは進行中の作業です。、DAC出力を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。

コンピュート DAC

これらのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、モーターアンプに連絡するか、参加して出力される場合は、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくとオフセット係数です。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。値（オフ
セット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された出力（ボルを送信してくト単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から減算します。され、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。値（スケールを送信してく係数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で除する必要があります。算します。されてから、D / 

A コンバーターに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれます。 スケールを送信してく値のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、DAC出力ボルを送信してくトあたりのハンドブックは進行中の作業です。真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。ボルを送信してくトです。 オフ
セット値のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。ボルを送信してくトです。 これらは進行中の作業です。、DAC を手伝うことができる場合は、線からの逸脱が形化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。
具のパラメータ化されたリス体的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、出力を手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。む場合は、、LinuxCNC は進行中の作業です。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して、準 SI単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、、アンプ DAC のハンドブックは進行中の作業です。ボルを送信してくトな
どのハンドブックは進行中の作業です。生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。チュエータ値に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。 このハンドブックは進行中の作業です。スケーリングは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。スケールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、単な方法が求められました。位分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、
析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことに連絡するか、参加してよって分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位は的ライセンシーであるに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできます。つまり、単な方法が求められました。位は進行中の作業です。[出力 SI単な方法が求められました。位] / [アクは進行中の作業です。チュエータ単な方法が求められました。位]です。 
たとえば、1 ボルを送信してくトが 250 mm /秒のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してなる場合は、ような速度の成功を収めたものもありました。モード増幅に高まり始めています。器がを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンでは進行中の作業です。、オフセットのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。
位は進行中の作業です。マシン単な方法が求められました。位、たとえばmm /秒であり、センサーから事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して差し引き起こします。かれている場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 
読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み。 このハンドブックは進行中の作業です。オフセットのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、アクは進行中の作業です。チュエータ出力に連絡するか、参加して対して 0.0 を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、出力のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ことに連絡するか、参加してよって
取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれされます。 DAC が線からの逸脱が形化し、スクリプトを作成するための多くの試みされている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。オフセットは進行中の作業です。通常 0.0 です。

スケールを送信してくとオフセットを手伝うことができる場合は、使用されして DAC を手伝うことができる場合は、線からの逸脱が形化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、こともでき、アンプゲイン、DAC のハンドブックは進行中の作業です。非線からの逸脱が形性があります。、DACユ
ニットなどのハンドブックは進行中の作業です。複合は、効になっていません。果を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。する場合は、値に連絡するか、参加してなります。これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されいます。
 出力のハンドブックは進行中の作業です。キャリブレーションテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。し、DAC を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをで駆動され、し、結果を手伝うことができる場合は、測定しました。します。

表 3.2：出力電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをのハンドブックは進行中の作業です。測定しました。
Raw 測定しました。値
-10 -9.93

-9 -8.83

0 -0.96

1 -0.03

9 9.87

10 10.07

 最小さな改善を要求二乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が線からの逸脱が形フィットを手伝うことができる場合は、実行して、meas = a * raw + b となる場合は、ような係数 a、b を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。
 測定しました。結果がコマンド出力と同じに連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。出力が必要である場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 これのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。

は進行中の作業です。
 cmd = a * raw + b

 cmd = a * raw + b
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 そのハンドブックは進行中の作業です。結果、線からの逸脱が形フィットからのハンドブックは進行中の作業です。 a係数と b係数を手伝うことができる場合は、、コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくとオフセットとして直接使
用されできます。

MAX OUTPUT：モーターアンプに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれる場合は、 PID補正のハンドブックは進行中の作業です。出力のハンドブックは進行中の作業です。最大値（ボルを送信してくト単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された出力
値は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加して固定しました。されます。 制限など、は進行中の作業です。、生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。出力ユニットに連絡するか、参加してスケーリングする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して適用されされます。 値は進行中の作業です。プラ
ス側とマイナのロビーでス側のハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して対称的ライセンシーであるに連絡するか、参加して適用されされます。

チューニングテスト残りのステップを完了してから、構成を使用して念について説明します。ながら、チューニングテストは進行中の作業です。ステッパーベースのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してでのハンドブックは進行中の作業です。み機能しなくなったします。 軸の移動を協調制御できます。
のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するが正しいことを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。確認されるように、スピンドルモーターへのします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して動され、かしてシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、テストします。加して速または進行中の作業です。最高
速度の成功を収めたものもありました。が高すぎる場合は、と、ステップが失われます。 ジョギング中の作業です。は進行中の作業です。、加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い軸の移動を協調制御できます。が停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、まで時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてがかかる場合は、場
合は、がありますのハンドブックは進行中の作業です。でご注意が作成されました。ください。 このハンドブックは進行中の作業です。テスト中の作業です。、リミットスイッチは進行中の作業です。機能しなくなったしません。 テスト動され、作のハンドブックは進行中の作業です。両端と出力端からが来ました。
る場合は、ように連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。 これに連絡するか、参加してより、ダイヤルを送信してくゲージを手伝うことができる場合は、設定しました。して読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、手順を手伝うことができる場合は、失っていな
いかどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのできます。

ステッパーのハンドブックは進行中の作業です。タイミングステッパーのハンドブックは進行中の作業です。タイミングは進行中の作業です。、ステップコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して合は、わせて調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、必
要があります。 Pncconf は進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。コントローラータイミングを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、か、カスタムのメンバーに連絡するか、参加してタイ
ミング設定しました。を手伝うことができる場合は、許可します。 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。タイミング番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、
http：//wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/wiki.pl？Stepper_Drive_Timing を手伝うことができる場合は、参照してください。してください（把握したものを自由に追したものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、自由でリミットスイッチをホームスイッチに連絡するか、参加して追
加してしてください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 疑わしい場合は、は進行中の作業です。、5000 などのハンドブックは進行中の作業です。大きな数値を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、最大速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。みが制限など、されます。

ブラシレスモーター制御するこれらのハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、特別を停止します。なファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアとドーターボードを手伝うことができる場合は、使用されしてブラシ
レスモーターのハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最レベルを送信してく制御するを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 また、ある場合は、メーカーから別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。メーカーへのハンドブックは進行中の作業です。
HALL センサーのハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価なも可能しなくなったです。 部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。みサポートされており、HAL 接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ために連絡するか、参加して 1 つ必要に連絡するか、参加して
なります。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、メールを送信してくリストまたは進行中の作業です。フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してお問い合は、わせください。

図 3-24
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スケールを送信してく設定しました。は進行中の作業です。直接入力する場合は、ことも、スケールを送信してく計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。ボタンを手伝うことができる場合は、使用されして支援するために作成されています。する場合は、こともできます。 チェックは進行中の作業です。
ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されして、適切な計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、選択されましします。 プーリーのハンドブックは進行中の作業です。歯には、ギア比ではなく歯の数が必要であることに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ギア比では進行中の作業です。なく歯には、ギア比ではなく歯の数が必要であることのハンドブックは進行中の作業です。数が必要である場合は、こと
に連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 ウォームのメンバーに連絡するか、参加してターン比は進行中の作業です。、ギア比が必要な場合は、とは進行中の作業です。正反を見つけることは難し対です。 スケールを送信してくプレスに連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提して
いる場合は、場合は、は進行中の作業です。適用されし、そうでない場合は、は進行中の作業です。キャンセルを送信してくを手伝うことができる場合は、押すかしてスケールを送信してくを手伝うことができる場合は、直接入力します。

図 3-25

ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチとリミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。タブも参照してください。してください。 これらは進行中の作業です。、ホー
ミングと制限など、を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。さまざまな方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。例としては、です。

重要
軸によって生成されるツールとワークピースの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が正するしい方向のカウントに同意しない場合、に見つかりました動きが独立していない場合でも、かすこと標準的なから始めることは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはめること標準的なは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました重要です。さもないと標準的な、正するしくホーミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グするのは
非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました困難です。です。

正と負ののハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するは進行中の作業です。、マシニストハンドブックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。表では進行中の作業です。なくツールを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。している場合は、ことを手伝うことができる場合は、忘れないでください。れないでください。
典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるな膝またはベッドミルまたは進行中の作業です。ベッドミルを送信してく

 TABLE が移動され、する場合は、と、それは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。 Y方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してなります
 TABLE が左に移動すると、それは正のに連絡するか、参加して移動され、する場合は、と、それは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。 X方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してなります
 TABLE が下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して移動され、する場合は、と、それは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。 Z方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してなります
 HEAD が上に連絡するか、参加して移動され、する場合は、と、それは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。 Z方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してなります

典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるな旋盤を制御するで
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 ツールを送信してくがチャックは進行中の作業です。から離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れて右に連絡するか、参加して移動され、する場合は、とき
 それは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。 Z方向に動かすようにドライブに命令するです
 ツールを送信してくがオペレーターに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって移動され、する場合は、とき
 それは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。 X方向に動かすようにドライブに命令するです。 一部のハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 X があります
 反を見つけることは難し対側（例としては、：裏側のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、それは進行中の作業です。問題でした。この時までに、なく動され、作しますが
 これを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。する場合は、ように連絡するか、参加して AXIS のハンドブックは進行中の作業です。グラフィックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、行うことは進行中の作業です。できません。
ホーミングおよび/または進行中の作業です。リミットスイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、LinuxCNC は進行中の作業です。、スイッチが押すかされている場合は、/トリッ

プされている場合は、ときに連絡するか、参加して HAL 信してく号すべてを外部とリンクするが真のボルトです。 オフである場合は、と想定しました。します。 リミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするが間が経つにつれて違っている場合は、場合は、、
LinuxCNC は進行中の作業です。マシンが常に連絡するか、参加してリミットのハンドブックは進行中の作業です。終わりに連絡するか、参加してある場合は、と見したのはそこでした。なします。 ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、ロジックは進行中の作業です。が間が経つにつれて違って
いる場合は、と、LinuxCNC は進行中の作業です。間が経つにつれて違った方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してしている場合は、ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。えます。 それが実際のに連絡するか、参加して行っている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加して
スイッチを手伝うことができる場合は、バックは進行中の作業です。オフしようとしている場合は、ことです。

リミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、決定しました。します。
リミットスイッチは進行中の作業です。、電気まぐれな「リアルタイム」的ライセンシーであるな問題でした。この時までに、が発生し続けました。した場合は、のハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェア制限など、のハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。アップです。 サーボ暴走。 

機械のオペレーターが操作するが軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるな端と出力端からに連絡するか、参加して当たらないように連絡するか、参加して、リミットスイッチを手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、必要があります。 高速で移動され、
する場合は、と、軸の移動を協調制御できます。が接触します。点を合わせてを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて惰性があります。走行する場合は、ことを手伝うことができる場合は、忘れないでください。れないでください。 リミットスイッチは進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。ローで
アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。 例としては、えば。 電力は進行中の作業です。常に連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、通過する間します-電力のハンドブックは進行中の作業です。損なう可能性があ失（スイッチが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびい
ている場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が作動され、します。 逆に連絡するか、参加して配線からの逸脱がする場合は、こともできますが、これは進行中の作業です。フェイルを送信してくセーフです。 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。 HAL 信してく号すべてを外部とリンクする
がアクは進行中の作業です。ティブハイに連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して、これを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するする場合は、必要がある場合は、場合は、があります。TRUE は進行中の作業です。、スイッチがトリップ
したことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、ときに連絡するか、参加して、制限など、内のハンドブックは進行中の作業です。警告してください。が表示され、軸の移動を協調制御できます。がスイッチを手伝うことができる場合は、トリップし
ていない場合は、は進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するする場合は、ことがおそらく解しておく必要のある重要なユーザー決策です。 （です。 （HALMETER を手伝うことができる場合は、使用されして、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 HAL 信してく号すべてを外部とリンクする
を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします（例としては、：joint.0.pos-lim-sw-in X軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、決定しました。します。
リミットスイッチを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチとして使用されする場合は、こともできます。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチ

は進行中の作業です。、使用され中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、軸の移動を協調制御できます。が通常リミットスイッチから遠く離れている場合、または軸を端に移動すると材料との干渉く離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れている場合は、場合は、、または進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、端と出力端からに連絡するか、参加して移動され、する場合は、と材料またはツールに必要であり、プログラマーがとのハンドブックは進行中の作業です。干渉
のハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、が発生し続けました。する場合は、場合は、に連絡するか、参加して役立ちます。 たとえば、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。シャフトが長し続けるにつれて、いと、工具のパラメータ化されたリスがシャフトに連絡するか、参加して当たらないと限など、
界に連絡するか、参加して戻ると、る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が難しさが明白になりました。しくなる場合は、ため、中の作業です。央のタブにに連絡するか、参加して近くにありますい別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。方が適している場合は、場合は、があります。 インデックは進行中の作業です。
ス付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチは進行中の作業です。コースホームのメンバーに連絡するか、参加してとして機能しなくなったし、インデックは進行中の作業です。スが実際の
のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してロケーションに連絡するか、参加してなります。

MACHINEORIGIN のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、決定しました。します。
MACHINE ORIGIN は進行中の作業です。、LinuxCNC がすべてのハンドブックは進行中の作業です。ユーザー座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されする場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。です。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。

場所に連絡するか、参加して配置されます。する場合は、必要がある場合は、理由でリミットスイッチをホームスイッチは進行中の作業です。ほとんど考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えられません。 MACHINE COORDINATE システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスで
きる場合は、 G コードは進行中の作業です。ごくわずかです。（G53、G30、G28）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所G30 でのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なオプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス
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交換に使用される、より安価な位置されます。に連絡するか、参加して原点を合わせてがある場合は、と便利です。 慣例としては、に連絡するか、参加してより、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチに連絡するか、参加して ORIGIN を手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が最も簡単な方法が求められました。な場合は、が
あります。

（最終的ライセンシーであるな）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションを手伝うことができる場合は、決定しました。します。
これは進行中の作業です。、LinuxCNC が ORIGIN のハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、特定しました。した後の月曜日に開催されました。、キャリッジを手伝うことができる場合は、一貫したタイムラインですべてを必した便利な位置されます。に連絡するか、参加して配置されます。する場合は、だけです。
正/負ののハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、測定しました。/計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。
軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、原点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、します。 可動され、スライドに連絡するか、参加して基づいて構築できるため準を手伝うことができる場合は、マークは進行中の作業です。し、可動され、でないサポート（それらが一列を維持します。 それに連絡するか、参加して並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっぶよう

に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が機械のオペレーターが操作するを手伝うことができる場合は、限など、界のハンドブックは進行中の作業です。終わりまで動され、かします。 移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つである場合は、マークは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。測定しました。。 テーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、移動され、のハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難し対側
に連絡するか、参加して移動され、します。 マークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。測定しました。します。 それがもう 1 つのハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です。 ORIGIN が限など、界のハンドブックは進行中の作業です。 1 つに連絡するか、参加してある場合は、場合は、、
そのハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加してなります。

（機械のオペレーターが操作する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ORIGIN

原点を合わせては進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。ゼロ点を合わせてです。 （カッター/マテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。したゼロ点を合わせてでは進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 LinuxCNC は進行中の作業です。、こ
のハンドブックは進行中の作業です。ポイントを手伝うことができる場合は、使用されして、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてを手伝うことができる場合は、参照してください。します。 ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。制限など、内に連絡するか、参加してある場合は、必要があります。 LinuxCNC

は進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、使用されして原点を合わせて位置されます。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します（ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、または進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加して
スイッチを手伝うことができる場合は、使用されしない場合は、は進行中の作業です。手動され、で設定しました。する場合は、必要があります。

移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。
これは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。が各ドライブには、方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、できる場合は、最大距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です。 これは進行中の作業です。、原点を合わせてからリミットスイッチまで直接測定しました。できる場合は、場合は、
とできない場合は、があります。 正と負ののハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。、合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。に連絡するか、参加してなります。

正のハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。
これは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。が原点を合わせてから正のハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。まで移動され、する場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。、または進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。移動され、から負ののハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、引き起こします。いた距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です。

 原点を合わせてが正のハンドブックは進行中の作業です。限など、界に連絡するか、参加してある場合は、場合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。します。 は進行中の作業です。常に連絡するか、参加してゼロまたは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。数に連絡するか、参加してなります。

負ののハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。
これは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。が原点を合わせてから負ののハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。まで移動され、する場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です。 または進行中の作業です。、総移動され、量から正のハンドブックは進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、引き起こします。いたも

のハンドブックは進行中の作業です。。 原点を合わせてが負ののハンドブックは進行中の作業です。限など、界に連絡するか、参加してある場合は、場合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。します。 これは進行中の作業です。常に連絡するか、参加してゼロまたは進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。数に連絡するか、参加してなります。 こ
のハンドブックは進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。 PNCconf を手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、忘れないでください。れた場合は、、内部でそれを手伝うことができる場合は、行います。

（最終）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジション
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これは進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンスが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、位置されます。です。 これは進行中の作業です。原点を合わせてから参照してください。される場合は、ため、原点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。どちら側に連絡するか、参加してある場合は、か
に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて負のまたは進行中の作業です。正に連絡するか、参加してなります。 （最終的ライセンシーであるな）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションで、原点を合わせてに連絡するか、参加して到達する場合は、ために連絡するか、参加して正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、す
る場合は、必要がある場合は、場合は、、数値は進行中の作業です。負のに連絡するか、参加してなります。

ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。場所
これは進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチから原点を合わせてまでのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です。 原点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。どちら側に連絡するか、参加してある場合は、かに連絡するか、参加してよって、負のまたは進行中の作業です。正に連絡するか、参加してなる場合は、可

能しなくなった性があります。があります。 ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加している場合は、ときに連絡するか、参加して、原点を合わせてに連絡するか、参加して到達する場合は、ために連絡するか、参加して正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、する場合は、必要がある場合は、
場合は、、数値は進行中の作業です。負のに連絡するか、参加してなります。 これを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、原点を合わせては進行中の作業です。リミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加してなります（さらに連絡するか、参加して、
使用されされている場合は、場合は、は進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

ホームのメンバーに連絡するか、参加して検索した結果、速度の成功を収めたものもありました。
1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。コースホームのメンバーに連絡するか、参加して検索した結果、速度の成功を収めたものもありました。。

ホームのメンバーに連絡するか、参加して検索した結果、方向に動かすようにドライブに命令する
ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、負の（つまり、負ののハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。正（つまり、正のハンドブックは進行中の作業です。リ
ミットスイッチに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。します。

ホームのメンバーに連絡するか、参加してラッチ速度の成功を収めたものもありました。
1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。ファインホームのメンバーに連絡するか、参加して検索した結果、速度の成功を収めたものもありました。

ホームのメンバーに連絡するか、参加して最終速度の成功を収めたものもありました。
ラッチ位置されます。から（最終）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ホームのメンバーに連絡するか、参加して位置されます。までのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。（単な方法が求められました。位/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 最大高速のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加して設定しました。します

ホームのメンバーに連絡するか、参加してラッチ方向に動かすようにドライブに命令する
ラッチ方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、検索した結果、方向に動かすようにドライブに命令すると同じまたは進行中の作業です。反を見つけることは難し対に連絡するか、参加して設定しました。できます。

ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してエンコーダインデックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用され
LinuxCNC は進行中の作業です。、ホーミングのハンドブックは進行中の作業です。ラッチ段です。階でエンコーダインデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、検索した結果、します。

補償ファイルを使用するファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、
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Comp ファイルを送信してく名とタイプを手伝うことができる場合は、指定しました。できます。 高度の成功を収めたものもありました。な補正を手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してします。 INI のハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。 AXIS セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。
してください。

バックは進行中の作業です。ラッシュ補正を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、
簡単な方法が求められました。なバックは進行中の作業です。ラッシュ補正を手伝うことができる場合は、設定しました。できます。 補正ファイルを送信してくとのハンドブックは進行中の作業です。併用されは進行中の作業です。できません。 INI のハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。 AXIS セクは進行中の作業です。ショ
ンを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

図 3-26

これらのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、リミットスイッチと標です。準軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、示すのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。
リミットスイッチであり、正のハンドブックは進行中の作業です。スイッチは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチとして共有されています。 MACHINE ORIGIN（ゼロ
点を合わせて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。限など、界に連絡するか、参加してあります。 キャリッジのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の端と出力端からは進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。トリップピンで、右端と出力端からは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。トリップピンです。 FINAL 

HOME POSITION は進行中の作業です。、正のハンドブックは進行中の作業です。側で ORIGIN から 4 インチ離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れている場合は、ことを手伝うことができる場合は、望みます。 キャリッジが正の限界に移動みます。 キャリッジが正のハンドブックは進行中の作業です。限など、界に連絡するか、参加して移動され、
した場合は、、負ののハンドブックは進行中の作業です。限など、界と負ののハンドブックは進行中の作業です。トリップピンのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、 10 インチ測定しました。します。

3.8.10 スピンドル構成
スピンドルを送信してく信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、選択されましした場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。ページでスピンドルを送信してく制御するを手伝うことができる場合は、構成されました。できます。

ヒンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
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このページのオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の多くのくは、前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませのページで適切にサポートしていません。なオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、選択されていない限り表示されませされていない限り、引き続き使用できます。り表示されませされませ
ん。

図 3-27

このハンドブックは進行中の作業です。ページは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。モーター構成されました。ページに連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位ています。
いくつかのハンドブックは進行中の作業です。違いがあります：
 ステッパー駆動され、のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されまししない限など、り、加して速や速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。制限など、は進行中の作業です。ありません。
 ギアチェンジやレンジのハンドブックは進行中の作業です。サポートは進行中の作業です。ありません。
 VCP スピンドルを送信してく表示オプションを手伝うことができる場合は、選択されましした場合は、は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。スケールを送信してくとフィルを送信してくター設定しました。が表示され

る場合は、場合は、があります。
 Spindle-at-speed を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、LinuxCNC は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してなる場合は、まで待機してから、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、
移動され、できます。 これは進行中の作業です。、一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が送りと大きな速度の成功を収めたものもありました。直径と長さを含めること変化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダう旋盤を制御するで特に連絡するか、参加して便利です。 エンコーダ
フィードバックは進行中の作業です。または進行中の作業です。通常 VFD ドライブに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、デジタルを送信してくスピンドルを送信してくアットスピード信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。いずれ
かが必要です。

 エンコーダフィードバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してどれだけ近くにありますづけて速度の成功を収めたものもありました。と見したのはそこでした。な
すかを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。スケールを送信してく設定しました。を手伝うことができる場合は、選択されましできます。

 エンコーダフィードバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、、VCP速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。表示が不安定しました。に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。フィルを送信してく
タ設定しました。を手伝うことができる場合は、使用されして表示を手伝うことができる場合は、スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 エンコーダスケールを送信してくは進行中の作業です。、使用されする場合は、エンコーダカウ
ント/ギアに連絡するか、参加して合は、わせて設定しました。する場合は、必要があります。

 スピンドルを送信してくエンコーダーに連絡するか、参加して単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、setp hm2_7i43.0.encoder.00.counter-mode 

1（ボード名とエンコーダー番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して合は、わせて変更する許可）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所という行を手伝うことができる場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要
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があります。 カウンターモードのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、Hostmot2 のハンドブックは進行中の作業です。エンコーダーセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してくださ
い。

3.8.11 高度なオプションなユーザーコンセプトオプション
これに連絡するか、参加してより、HALUI コマンドのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。と、クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーおよびサンプルを送信してくラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ロードが可能しなくなったに連絡するか、参加して

なります。 軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ゼロ調整する高レベルのコントローラー、つまりモーなどのハンドブックは進行中の作業です。 GLADEVCP オプションを手伝うことができる場合は、選択されましした場合は、は進行中の作業です。、コマンドが表示されます。 カスタムのメンバーに連絡するか、参加して
halcmd のハンドブックは進行中の作業です。使用されのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HALUI のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。ラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してオプションが
あります。 Estop プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、外部 ESTOP スイッチまたは進行中の作業です。 GUI フロントエンドが Estop を手伝うことができる場合は、スロー
できます。 また、時の）リアルタイム拡張を試すことが提限など、潤滑ポンプ信号があります。 ポンプ信してく号すべてを外部とリンクするがあります。 Z自動され、タッチオフに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、タッチオフプレート、GLADE VCP

タッチオフボタン、および現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ユーザー原点を合わせてを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。してすばやくクは進行中の作業です。リアする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。な HALUI コマン
ドがあります。 シリアルを送信してく modbus プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、シリアルを送信してく modbus 用されのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、セット
アップする場合は、空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。テンプレートプログラムのメンバーに連絡するか、参加してです。 マニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 Classicladder のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

図 3-28

3.8.12 HALコンポーネント
このハンドブックは進行中の作業です。ページでは進行中の作業です。、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加して必要な HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、追加してできます。 このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してして、
ユーザーが必要とする場合は、コンポーネントを手伝うことができる場合は、許可しながら、メインのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、手動され、で編集する場合は、必要は進行中の作業です。ありませ
ん。
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図 3-29

最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。選択されましは進行中の作業です。、pncconf が内部で使用されする場合は、コンポーネントです。 カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。追
加してインスタンスを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ように連絡するか、参加して pncconf を手伝うことができる場合は、構成されました。できます。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加してファイルを送信してくに連絡するか、参加して必要なインスタンスのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、選択されましします。pncconf は進行中の作業です。それらのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して必要なものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、追加してします。
つまり、2 つ必要で、pncconf に連絡するか、参加して 1 つ必要な場合は、、pncconf は進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。インスタンスを手伝うことができる場合は、ロードし、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。インスタ

ンスを手伝うことができる場合は、使用されします。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントコマンド

このハンドブックは進行中の作業です。選択されましに連絡するか、参加してより、pncconf が使用されしない HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードできる場合は、ように連絡するか、参加してなります。 見したのはそこでした。出しのハンドブックは進行中の作業です。
loading コマンドのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して loadrt または進行中の作業です。 loadusr コマンドを手伝うことができる場合は、追加してします。見したのはそこでした。出しのハンドブックは進行中の作業です。 Thread コマンドのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して addf コ
マンドを手伝うことができる場合は、追加してします。 コンポーネントは進行中の作業です。、thread コマンドで書き込む」という選択を行います。んだ順序を指定します。で、入力のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりと出力のハンドブックは進行中の作業です。書き
込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加してスレッドに連絡するか、参加して追加してされます。

3.8.13 PNCconfの変更高度なオプションなユーザーコンセプト使用法
PNCconf は進行中の作業です。、ユーザーに連絡するか、参加してよる場合は、柔軟なカスタマイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して最善に興味を持つようになりました。を手伝うことができる場合は、尽くします。 くします。 PNCconf は進行中の作業です。、カス

タムのメンバーに連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクする名、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。カスタムのメンバーに連絡するか、参加してロード、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してく、およびカスタムのメンバーに連絡するか、参加してファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、サ
ポートしています。
ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加して対して、選択されまししたオプションに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく PNCconf が常に連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、信してく号すべてを外部とリンクする名

もあります。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えでは進行中の作業です。、後の月曜日に開催されました。で PNCconf で別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、選択されまししても、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。機
能しなくなったする場合は、は進行中の作業です。ずです。

最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりが PNCconf のハンドブックは進行中の作業です。フレームのメンバーに連絡するか、参加してワークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえている場合は、場合は、は進行中の作業です。、PNCconf を手伝うことができる場合は、使用されして基づいて構築できるため本構
成されました。を手伝うことができる場合は、構築する動き（する場合は、か、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、使用されして、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて手動され、で編集できます。
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カスタムのメンバーに連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクする名
コンポーネントを手伝うことができる場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。何かに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、コンボ入力ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加して一意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする名を手伝うことができる場合は、入
力します。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクする名に連絡するか、参加して末尾を追加します。を手伝うことができる場合は、追加してします。
エンコーダーは進行中の作業です。<return>カスタムのメンバーに連絡するか、参加して名> +を手伝うことができる場合は、追加してします：
 位置されます。
 カウント
 速度の成功を収めたものもありました。
 ndex-enable

 リセット
ステッパーは進行中の作業です。追加してします：
 有効になっていません。
 カウント
 position-cmd

 position-fb

 velocity-fb

PWM 追加して：
 有効になっていません。
 価な値

GPIO ピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、入力された信してく号すべてを外部とリンクする名が接続するためのコードを作成しました。されている場合は、だけです。
このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してして、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してくでこれらのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、後の月曜日に開催されました。でそれらを手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、オプションを手伝うことができる場合は、使用されで

きます。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクする名

[Hal コンポーネント]ページを手伝うことができる場合は、使用されして、ユーザーがカスタマイズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して必要なコンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードできます。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加してファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアのハンドブックは進行中の作業です。ロード

PNCconf は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して上のハンドブックは進行中の作業です。ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、検索した結果、してから、理解しておく必要のある重要なユーザーできる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なできる場合は、 XML ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、
探します。 これらのします。 これらのハンドブックは進行中の作業です。 XML ファイルを送信してくは進行中の作業です。、LinuxCNC チームのメンバーに連絡するか、参加してから公式に公開されました。に連絡するか、参加してリリースされたファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアに連絡するか、参加して対してのハンドブックは進行中の作業です。
み提供されるソフトウェアを特定するためのされます。 カスタムのメンバーに連絡するか、参加してファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、利用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、PNCconf が理解しておく必要のある重要なユーザーできる場合は、アレイに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なし、そのハンドブックは進行中の作業です。ファ
イルを送信してくパスを手伝うことができる場合は、 PNCconf のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要があります。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。パスは進行中の作業です。デスクは進行中の作業です。トップ
で custom_firmware という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。フォルを送信してくダーと firmware.py という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、検索した結果、します。
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非表示のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。ファイルを送信してくは進行中の作業です。ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してファイルを送信してくに連絡するか、参加してあり、.pncconf-preferences という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。で、表示および編
集する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。[非表示のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要があります。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。内容は進行中の作業です。、PNCconf を手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して
ロードしたときに連絡するか、参加して確認されるように、スピンドルモーターへのできます。ヘルを送信してくプボタンを手伝うことができる場合は、押すかして、出力ページを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加してファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアのハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価なに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、LinuxCNC メールを送信してくリストまたは進行中の作業です。フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してで質問し

てください。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、 PNCconf で利用されできる場合は、わけでは進行中の作業です。ありません。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してく

HAL コマンドを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできる場合は、 4 つのハンドブックは進行中の作業です。カスタムのメンバーに連絡するか、参加してファイルを送信してくがあります。
 custom.hal は進行中の作業です。、GUI フロントエンドのハンドブックは進行中の作業です。ロード後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行する場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ない HAL コマンド用されです。 これは進行中の作業です。、

configurationnamedHAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行されます。
 custom_postgui.hal は進行中の作業です。、AXIS のハンドブックは進行中の作業です。ロードまたは進行中の作業です。スタンドアロンのハンドブックは進行中の作業です。 PYVCP ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。ロード後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行す

る場合は、必要がある場合は、コマンド用されです。
 custom_gvcp.hal は進行中の作業です。、gladeVCP がロードされた後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行する場合は、必要がある場合は、コマンド用されです。
 shutdown.hal は進行中の作業です。、LinuxCNC が制御するされた方法が求められました。でシャットダウンしたときに連絡するか、参加して実行する場合は、コマンド用されです。

3.9 Linuxの変更FAQ

　これらは進行中の作業です。、Linuxユーザーに連絡するか、参加してとって初に興味を持ちました。めてのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな Linux コマンドとテクは進行中の作業です。ニックは進行中の作業です。です。 より完全に機な情報が含まれています。は進行中の作業です。、
Web上または進行中の作業です。 man ページを手伝うことができる場合は、使用されして見したのはそこでした。つける場合は、ことができます。

3.9.1 自動ログイン
Ubuntu LiveCD を手伝うことができる場合は、使用されして LinuxCNC を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、場合は、、デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、入

れる場合は、たびに連絡するか、参加してログインする場合は、必要があります。 自動され、ログインを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[システムのメンバーに連絡するか、参加して]> [管理]> [ログインウィン
ドウ]に連絡するか、参加して移動され、します。 新しいバージョンの規インストールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ログインウィンドウがポップアップする場合は、までに連絡するか、参加して 1〜3秒かかる場合は、場
合は、があります。 ログインウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。ウィンドウに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、インストールを送信してくに連絡するか、参加して使用されしたパスワード
が必要です。 [セキュリティ]タブで、[自動され、ログインを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、]を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してし、リストからユーザー名を手伝うことができる場合は、選択されまししま
す（それは進行中の作業です。あなたです）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

3.9.2 自動起動
コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、入れた後の月曜日に開催されました。、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、構成されました。で自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して起動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[システムのメンバーに連絡するか、参加して]> [設定しました。]> [セッショ

ン]> [スタートアップアプリケーション]に連絡するか、参加して移動され、し、[追加して]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 構成されました。を手伝うことができる場合は、参照してください。し、.ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されまし
します。 ファイルを送信してくピッカーダイアログが閉じているすべての接点を使用します。じたら、.ini ファイルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。パスのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して linuxcnc とスペースを手伝うことができる場合は、追加してしま
す。
例としては、：
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linuxcnc /home/mill/linuxcnc/config/mill/mill.ini

3.9.3 ターミナル
dmesg でカーネルを送信してくメッセージバッファを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。する場合は、など、ターミナのロビーでルを送信してくから多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、行う必要があります。

 Ubuntu と LinuxMint に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、キーボードショートカット Ctrl + Alt + t があります。 最近くにありますのハンドブックは進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくマ
ネージャは進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくためのハンドブックは進行中の作業です。正しいキーを手伝うことができる場合は、サポートしています。ファイルを送信してく名では進行中の作業です。なく、空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。領域におまた
は進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。 OS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、通常は進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セサリのハンドブックは進行中の作業です。メニュー
項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたとして端と出力端から末があります。

3.9.4 マニュアルページ
マニュアルを送信してくページ（マニュアルを送信してくページのハンドブックは進行中の作業です。略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、Unix または進行中の作業です。 Linux のハンドブックは進行中の作業です。ような Unix ライクは進行中の作業です。なオペレーティングシ

ステムのメンバーに連絡するか、参加してで通常見したのはそこでした。られる場合は、ソフトウェアドキュメンテーションのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。
マニュアルを送信してくページを手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。 find コマンドに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。

を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。
man find

PageUp キーと PageDown キーを手伝うことができる場合は、使用されしてマニュアルを送信してくページを手伝うことができる場合は、表示し、Q キーを手伝うことができる場合は、使用されして表示を手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。
Note

ターミナルの制御がからマニュアルの制御がページを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が表示されませすると標準的な、期待されるマニュアルページが表示されない場合がありされるマニュアルの制御がページが独立していない場合でも、表示されませされない場合でも、が独立していない場合でも、あり
ます。 たと標準的なえば、man abs と標準的な入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。すると標準的な、LinuxCNCabs ではなく Cabs が独立していない場合でも、表示されませされます。 LinuxCNC の
マニュアルの制御がページを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が HTML ドキュメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トで表示されませすること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。勧めします。めします。

3.9.5 モジュールの変更リスト
トラブルを送信してくシューティング時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して、ロードされている場合は、モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、必要がある場合は、場合は、があります。 

ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。
lsmod

lsmod からのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。テキストファイルを送信してくに連絡するか、参加して送信してくする場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。
lsmod > mymod.txt

ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいたときに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、変更する許可しなかった場合は、、結果のハンドブックは進行中の作業です。テキストファイルを送信してくは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加して
ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して配置されます。され、mymod.txt または進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が付き数字けられます。

3.9.6 ルートファイルの変更編集
ファイルを送信してくブラウザを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。所有者であるが root である場合は、ことがわかったら、そのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、ため

に連絡するか、参加して追加してのハンドブックは進行中の作業です。手順を手伝うことができる場合は、実行する場合は、必要があります。 一部のハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくートファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、と、悪いパスフォローを取得することがでい結果に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。がありま
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す。 ルを送信してくートファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、ときは進行中の作業です。注意が作成されました。してください。 通常、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくートファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて表示できま
すが、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用されモードで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。

1.1.1.1 コマンドラインウェイ
ターミナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します

sudo gedit
[ファイルを送信してく]> [開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびく]> [編集]でファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます

3.9.6.1 GUI ウェイ
1. デスクは進行中の作業です。トップを手伝うことができる場合は、右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、[ランチャーのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。]を手伝うことができる場合は、選択されましします
2. sudoedit のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、入力します
3. コマンドとして gksudo "gnome-open％減らし、それをu"と入力し、ランチャーを手伝うことができる場合は、デスクは進行中の作業です。トップに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとします
4. ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ランチャーに連絡するか、参加してドラッグして開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、編集します

3.9.6.2 ルートアクセス
Ubuntu では進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して「sudo-i」と入力してからパスワードを手伝うことができる場合は、入力する場合は、ことで、root に連絡するか、参加してなる場合は、こ

とができます。 自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、が何を手伝うことができる場合は、している場合は、のハンドブックは進行中の作業です。かわからない場合は、は進行中の作業です。、ルを送信してくートとして物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ事を手伝うことができる場合は、実際のに連絡するか、参加して汚す可能性があるため、す可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、
注意が作成されました。してください。

3.9.7 ターミナルコマンド
1.1.1.1 作業ディレクトリディレクトリ

ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウで現します。在のハンドブックは進行中の作業です。作業です。ディレクは進行中の作業です。トリへのハンドブックは進行中の作業です。パスを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。
pwd

3.9.7.1 ディレクトリの歴史変更
ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウで 1 つ上のハンドブックは進行中の作業です。レベルを送信してくに連絡するか、参加して移動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。

cd ..
ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウで 2 レベルを送信してく上に連絡するか、参加して移動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。

cd ../..
ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。 linuxcnc / configs サブディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して移動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。

cd linuxcnc/configs
3.9.7.2 ディレクトリ内のファイルの一覧表示の歴史ファイルの歴史一覧表示

ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウですべてのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくとサブディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。
dir

または進行中の作業です。
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ls

3.9.7.3 ファイルの歴史検索
find コマンドは進行中の作業です。、新しいバージョンのしい Linuxユーザーに連絡するか、参加してとって少なくともし混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな構文は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりで
す。

find starting-directory parameters actions
たとえば、linuxcnc ディレクは進行中の作業です。トリ内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。.ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して pwd コマンドを手伝うことができる場合は、使用されしてディ
レクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、必要があります。 新しいバージョンのしいターミナのロビーでルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。

pwd
また、pwd は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。す可能しなくなった性があります。があります。

/home/joe
このハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、使用されして、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してコマンドを手伝うことができる場合は、まとめます。

find /home/joe/linuxcnc -name \*.ini -print
-name は進行中の作業です。探します。 これらのしている場合は、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。であり、-print は進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して出力する場合は、ように連絡するか、参加して指示します。

 \ *。ini は進行中の作業です。、拡張を試すことが提子メールを送信してくが.ini のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すように連絡するか、参加して find に連絡するか、参加して指示します。 シェルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。メタ文字を手伝うことができる場合は、エスケープす
る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、円記号すべてを外部とリンクするが必要です。 検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.9.7.4 テキストの歴史検索
grep -irl ’text to search for’ *

これに連絡するか、参加してより、大文字と小さな改善を要求文字を手伝うことができる場合は、区別を停止します。せずに連絡するか、参加して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリとそのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。サブディレクは進行中の作業です。トリで検索した結果、
する場合は、テキストを手伝うことができる場合は、含まれています。むすべてのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが検索した結果、されます。 -i は進行中の作業です。大文字と小さな改善を要求文字を手伝うことができる場合は、区別を停止します。せず、-r は進行中の作業です。再帰できますが、自動モー的ライセンシーであるです（検索した結果、
に連絡するか、参加してすべてのハンドブックは進行中の作業です。サブディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、含まれています。めます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 -l オプションは進行中の作業です。ファイルを送信してく名のハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。-l を手伝うことができる場合は、オフのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加して
する場合は、と、「検索した結果、する場合は、テキスト」のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、オカレンスが見したのはそこでした。つかったテキストも取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれされます。 *は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、
検索した結果、する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ワイルを送信してくドカードです。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、grep のハンドブックは進行中の作業です。 man ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.9.7.5 診断メッセージメッセージ
診断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。メッセージを手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、コマンドウィンドウから「dmesg」を手伝うことができる場合は、使用されします。 診断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。メッセージを手伝うことができる場合は、ファイ

ルを送信してくに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してリダイレクは進行中の作業です。ト演算します。子メールを送信してく>を手伝うことができる場合は、使用されします。
dmesg > bootmsg.txt

このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。内容を手伝うことができる場合は、コピーしてオンラインで貼り付け、問題の診断を支援しようとしている人々と共有するり付き数字け、問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。診断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。を手伝うことができる場合は、支援するために作成されています。しようとしている場合は、人々のためにメーリングリストを設定しました。と共有する場合は、
ことができます。 メッセージバッファを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。

sudo dmesg -c

76



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

これは進行中の作業です。、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して実行する場合は、と役立つ場合は、があります。これに連絡するか、参加してより、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。起動され、
に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、情報が含まれています。のハンドブックは進行中の作業です。みが記録されます。

組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートアドレスを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、grep を手伝うことができる場合は、使用されして dmesg から情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、フィルを送信してくタリングします。
起動され、後の月曜日に開催されました。、ターミナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。

dmesg|grep parport

3.9.8 便利なアイテムなユーザーコンセプトアイテム
1.1.1.1 ターミナルランチャー

画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上部のハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくバーに連絡するか、参加してターミナのロビーでルを送信してくランチャーを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、通常、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上部のハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、
[パネルを送信してくに連絡するか、参加して追加して]を手伝うことができる場合は、選択されましします。 [カスタムのメンバーに連絡するか、参加してアプリケーションランチャー]を手伝うことができる場合は、選択されましして[追加して]を手伝うことができる場合は、選択されましします。 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字
けて、コマンドボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加して gnome-terminal を手伝うことができる場合は、入力します。

3.9.9 ハードウェアの変更問題
1.1.1.1 ハードウェア情報

ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウでマザーボードに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、ハードウェアを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。
lspci -v

3.9.9.1 モニターの歴史解像度
インストールを送信してく中の作業です。に連絡するか、参加して、Ubuntu は進行中の作業です。モニター設定しました。を手伝うことができる場合は、検出しようとします。 これが失敗した場合、した場合は、、800x600 のハンドブックは進行中の作業です。最大解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう
度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。汎用されモニターが残りのステップを完了してから、構成を使用してります。
これを手伝うことができる場合は、修正する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。手順は進行中の作業です。ここに連絡するか、参加してあります：
https://help.ubuntu.com/community/FixVideoResolutionHowto

3.9.10 パス
相対パス相対パスは進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。むディレクは進行中の作業です。トリである場合は、スタートアップディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 
相対パスを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。再配置されます。が容易にに連絡するか、参加してなりますが、Linux パス指定しました。子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーしている場合は、必要がありま
す。

./f0 is the same as f0, e.g., a file named f0 in the startup directory

../f1 refers to a file f1 in the parent directory

../../f2 refers to a file f2 in the parent of the parent directory

../../../f3 etc.
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3.10 旋盤ユーザー情報ユーザー情報
3.10.1 旋盤ユーザー情報モード

CNC マシンが旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、LinuxCNC から最良したいと考えていましたのハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、加してえ
る場合は、必要があります。

AXIS ディスプレイを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、Axis に連絡するか、参加して旋盤を制御するツールを送信してくを手伝うことができる場合は、正しく表示させます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「INI

構成されました。」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
旋盤を制御するモード用されに連絡するか、参加して AXIS を手伝うことができる場合は、設定しました。します。

[DISPLAY]
# Tell the Axis Display our machine is a lathe.
LATHE = TRUE

Axis のハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御するモードは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、 G18（XZ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。しません。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、各ドライブには、 gcode ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プリ
アンブルを送信してくでプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、か、（より適切に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要があります。

[RS274NGC]
# g-code modal codes (modes) that the interpreter is initialized with on startup
RS274NGC_STARTUP_CODE = G18 G20 G90

Gmoccapy を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、Gmoccapy旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.10.2 旋盤ユーザー情報工具テーブル
「ツールを送信してくテーブルを送信してく」は進行中の作業です。、各ドライブには、ツールを送信してくに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、含まれています。むテキストファイルを送信してくです。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。構成されました。と同じディ

レクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してあり、デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。「tool.tbl」と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 ツールを送信してくは進行中の作業です。ツールを送信してくチェンジャー内に連絡するか、参加してある場合は、か、手動され、で変
更する許可されている場合は、可能しなくなった性があります。があります。 ファイルを送信してくは進行中の作業です。テキストエディタで編集する場合は、か、G10 L1、L10、L11 を手伝うことができる場合は、使用されして更する許可
新しいバージョンのできます。 Axis ディスプレイに連絡するか、参加しては進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してくエディタもあります。 ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。エントリ
のハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。 56 です。ツールを送信してくとポケットのハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。 99999 です。

LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ミルを送信してくと旋盤を制御する用されに連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、ツールを送信してくテーブルを送信してく形式に公開されました。がありましたが、2.4.x

リリース以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および、すべてのハンドブックは進行中の作業です。マシンで 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してく形式に公開されました。が使用されされています。 マシンに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係のハンドブックは進行中の作業です。ない、または進行中の作業です。
使用されする場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ないツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。無視してください。 ツールを送信してくテーブルを送信してく形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ツールを送信してく
テーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.10.3 Lathe Tool Orientation

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、旋盤を制御する工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令すると、各ドライブには、方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。線からの逸脱が角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。、および FRONTANGLE と BACKANGLE に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、示
しています。 FRONTANGLE と BACKANGLE は進行中の作業です。、Z +に連絡するか、参加して平行な線からの逸脱がから時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。
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図 3-30

AXIS では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、ツールを送信してくテーブルを送信してくに連絡するか、参加して入力されたツールを送信してく位置されます。がどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。える場合は、かを手伝うことができる場合は、示しています。
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3.10.4 ツールタッチとのインタプリタの相互作用オフ
AXIS で旋盤を制御するモードで実行している場合は、場合は、、タッチオフウィンドウを手伝うことができる場合は、使用されしてツールを送信してくテーブルを送信してくで X と Z を手伝うことができる場合は、設定しました。でき

ます。 ツールを送信してくタレットを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、通常、タレットのハンドブックは進行中の作業です。セットアップ時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して[フィクは進行中の作業です。スチャへのハンドブックは進行中の作業です。タッチオ
フ]が選択されましされています。 材料またはツールに必要であり、プログラマーが Z を手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、場合は、、選択されましした材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加してタッチオフします。 ツールを送信してくに連絡するか、参加して使用されされ
る場合は、 G コードのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、M6、Tn、および G43 を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 Axis のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくタッチオフオプション
のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ツールを送信してくタッチオフを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

1.1.1.1 X タッチオフ
各ドライブには、工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。オフセットは進行中の作業です。、通常、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。線からの逸脱がからのハンドブックは進行中の作業です。オフセットです。
1 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。、通常のハンドブックは進行中の作業です。旋削工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、使用されして、ストックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることまで削る場合は、ことです。 ツールを送信してくタッチオフウィ

ンドウを手伝うことができる場合は、使用されして、そのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。測定しました。された直径と長さを含めること（または進行中の作業です。半径と長さを含めることモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。半径と長さを含めること）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、入力します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、レイ
アウト液またはマーカーを使用してパーツをコーティングし、染料に触れるまで各ツールを持ち上げ、ツールのまたは進行中の作業です。マーカーを手伝うことができる場合は、使用されしてパーツを手伝うことができる場合は、コーティングし、染料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して触します。れる場合は、まで各ドライブには、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、持ちました。ち上げ、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
タッチオフを手伝うことができる場合は、使用されして使用されする場合は、パーツのハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることに連絡するか、参加して X オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 コントロールを送信してくポイントが正しくなる場合は、
ように連絡するか、参加して、コーナのロビーでー象限など、のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているーズからの初期のスポンサーシップにより半径と長さを含めることがツールを送信してくテーブルを送信してくで適切に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのして
ください。 ツールを送信してくタッチオフは進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して G43 を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ため、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくが現します。在のハンドブックは進行中の作業です。オフセットに連絡するか、参加してなります。
一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなセッションは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
1. ホームのメンバーに連絡するか、参加してされていない場合は、は進行中の作業です。、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してします。
2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、 TnM6 G43 で設定しました。します。ここで、n は進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするです。
3. 手動され、制御するウィンドウで X軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、選択されましします
4. X を手伝うことができる場合は、既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して移動され、する場合は、か、テストカットを手伝うことができる場合は、行って直径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、測定しました。します。
5. [タッチオフ]を手伝うことができる場合は、選択されましし、[ツールを送信してくテーブルを送信してく]を手伝うことができる場合は、選択されましして、位置されます。または進行中の作業です。直径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、入力します。
6. 同じ手順で Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、修正します。
注：半径と長さを含めることモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、直径と長さを含めることでは進行中の作業です。なく半径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、入力する場合は、必要があります。

3.10.4.1 Z タッチオフ
Z オフセットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。要素がある場合は、ため、Z軸の移動を協調制御できます。オフセットは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。少なくともし混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 工具のパラメータ化されたリステー

ブルを送信してくオフセットと機械のオペレーターが操作する座標です。オフセットがあります。 まず、ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。方
法が求められました。は進行中の作業です。、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。固定しました。点を合わせてを手伝うことができる場合は、使用されし、このハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてからすべてのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。 Z オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことです。 スピンドルを送信してくノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているーズからの初期のスポンサーシップにより
または進行中の作業です。チャックは進行中の作業です。面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。もあります。 これに連絡するか、参加してより、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、リセットしなくても、新しいバージョンのしいツー
ルを送信してくに連絡するか、参加して変更する許可してそのハンドブックは進行中の作業です。 Z オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことができます。
一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなセッションは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
1. ホームのメンバーに連絡するか、参加してされていない場合は、は進行中の作業です。、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してします。
2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。でオフセットが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっていないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。
3. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、 TnM6 G43 で設定しました。します。ここで、n は進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするです。
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4. 手動され、制御するウィンドウで Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、選択されましします。
5. ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、操縦翼面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して近くにありますづけます。 円柱を使用して、円柱がツールと操縦翼面の間をちょうど通過するまでを手伝うことができる場合は、使用されして、円柱を使用して、円柱がツールと操縦翼面の間をちょうど通過するまでがツールを送信してくと操縦翼面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、ちょうど通過する間する場合は、まで、

Z を手伝うことができる場合は、操縦翼面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。します。
6. [タッチオフ]を手伝うことができる場合は、選択されましし、[ツールを送信してくテーブルを送信してく]を手伝うことができる場合は、選択されましして、位置されます。を手伝うことができる場合は、 0.0 に連絡するか、参加して設定しました。します。
7. 同じシリンダーを手伝うことができる場合は、使用されして、ツールを送信してくごとに連絡するか、参加して繰り返します。り返す可能性があります。します。

これで、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくが標です。準位置されます。から同じ距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。だけオフセットされます。 ドリルを送信してくビットのハンドブックは進行中の作業です。ような工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、変更する許可
した場合は、は進行中の作業です。、上記を手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。すと、Z オフセット用されのハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスと同期のスポンサーシップによりします。 一部のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくでは進行中の作業です。、タッチオフポ
イントからコントロールを送信してくポイントを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して少なくともし暗号すべてを外部とリンクする化し、スクリプトを作成するための多くの試みが必要に連絡するか、参加してなる場合は、場合は、があります。 たとえば、0.125 "

幅に高まり始めています。のハンドブックは進行中の作業です。パーティングツールを送信してくがあり、左に移動すると、それは正の側を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してタッチし、右側を手伝うことができる場合は、 Z0 に連絡するか、参加してしたい場合は、は進行中の作業です。、タッチオフウィンドウに連絡するか、参加して
0.125"と入力します。

3.10.4.2 Z マシンオフセット
すべてのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。 Z オフセットが工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくに連絡するか、参加して入力される場合は、と、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、使用されして、機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、使用されして

機械のオペレーターが操作するオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。
一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなセッションは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
1. ホームのメンバーに連絡するか、参加してされていない場合は、は進行中の作業です。、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してします。
2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、「TnM6」で設定しました。します。「n」は進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするです。
3. G43 を手伝うことができる場合は、発行して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスオフセットが有効になっていません。に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加してします。
4. 工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、ワークは進行中の作業です。ピースに連絡するか、参加して持ちました。ってきて、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 Z オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。します。

機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ときに連絡するか、参加して現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくに連絡するか、参加して G43 を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、忘れないでください。れる場合は、と、ツールを送信してくがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してで
使用されされる場合は、ときに連絡するか、参加してツールを送信してくオフセットが現します。在のハンドブックは進行中の作業です。オフセットに連絡するか、参加して追加してされる場合は、ため、期のスポンサーシップにより待どおりのハンドブックは進行中の作業です。結果が得られるソフトウェアとそれられません。

3.10.5 スピンドル同期モーションモーション
スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップによりモーションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1回りまたは反転する速度を定義するあたり 1 つのハンドブックは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスでスピンドルを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。された直交エン

コーダが必要です。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、モーションのハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくページとスピンドルを送信してく制御するのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
ねじ山G76ねじ山サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、めねじとおねじのハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して使用されされます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G76 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参
照してください。してください。
一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が速度の成功を収めたものもありました。CSS または進行中の作業です。一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、ツールを送信してく X オフセットに連絡するか、参加してよって変更する許可されたマシン X のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてを手伝うことができる場合は、使用され

して、RPM でスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。 CSS は進行中の作業です。ツールを送信してくオフセットのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、追跡の問題です。します。 X マシンのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせては進行中の作業です。、
参照してください。ツールを送信してく（オフセットがゼロのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加してある場合は、ときでなければなりません。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、
G96 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。送り 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。送りは進行中の作業です。、1回りまたは反転する速度を定義するあたり F量だけ Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、移動され、します。 これは進行中の作業です。スレッディング
用されでは進行中の作業です。ありません。スレッディングに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 G76 を手伝うことができる場合は、使用されしてください。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G95 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。して
ください。

3.10.6 円弧
円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。は進行中の作業です。、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることと直径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。モード、および機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があせずに連絡するか、参加して、十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して困難しさが明白になりました。な場合は、があ

ります。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、センターフォーマットアークは進行中の作業です。に連絡するか、参加して適用されされます。 旋盤を制御するでは進行中の作業です。、ユーザーインターフェース Axis で、
旋盤を制御するモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、でもデフォルを送信してくトは進行中の作業です。 G17 である場合は、ため、プリアンブルを送信してくに連絡するか、参加して G18 を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、必要があります。 G18 XZ平
面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がは進行中の作業です。、I（X軸の移動を協調制御できます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および K（Z軸の移動を協調制御できます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オフセットを手伝うことができる場合は、使用されします。

1.1.1.1 円弧と旋盤の設計と旋盤の設計の歴史設計
典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるな旋盤を制御するは進行中の作業です。、オペレーターのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加してスピンドルを送信してくがあり、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。オペレーター側に連絡するか、参加して工具のパラメータ化されたリスがあ

ります。 これは進行中の作業です。通常、架空のハンドブックは進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。（+）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が床を指すように設定されます。を手伝うことができる場合は、指すように連絡するか、参加して設定しました。されます。
このハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。セットアップでは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことが当ては進行中の作業です。まります。

 Z軸の移動を協調制御できます。（+）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れた右側を手伝うことができる場合は、指します。
 X軸の移動を協調制御できます。（+）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。オペレーターを手伝うことができる場合は、指し、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。オペレーター側に連絡するか、参加してある場合は、場合は、、X値は進行中の作業です。正です。

裏側に連絡するか、参加して工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、想像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう上のハンドブックは進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。（+）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が上を手伝うことができる場合は、向に動かすようにドライブに命令するいている場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。があります。
G2 / G3円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するは進行中の作業です。、回りまたは反転する速度を定義するする場合は、軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、それは進行中の作業です。虚数のハンドブックは進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。です。 Y軸の移動を協調制御できます。（+）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が床を指すように設定されます。

を手伝うことができる場合は、指している場合は、場合は、、正しい方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかっている場合は、ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。える場合は、円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、探します。 これらのす必要があります。 したがって、上から見したのはそこでした。
る場合は、と、G2 / G3 を手伝うことができる場合は、逆に連絡するか、参加してして、円弧の最大偏差がが正しい方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して進んでいる場合は、ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。えます。

3.10.6.1 半径オフセットと直径オフセットモード
半径と長さを含めることモードで円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ときは進行中の作業です。、旋盤を制御するに連絡するか、参加して適用されされる場合は、回りまたは反転する速度を定義する方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、覚えているえておくだけで済みます。みます。
直径と長さを含めることモードで円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、場合は、、G7 直径と長さを含めることモードを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、でも、X は進行中の作業です。直径と長さを含めることであり、X オフセット

（I）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。半径と長さを含めることです。

3.10.7 ツールパス
1.1.1.1 コントロールポイント

ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくポイントは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスに連絡するか、参加して従って使用されいます。 制御する点を合わせては進行中の作業です。、X軸の移動を協調制御できます。と Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行で、ツー
ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。先端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることに連絡するか、参加して接する場合は、線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。交点を合わせてです。これは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。と Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、タッチオフしたときに連絡するか、参加して定しました。義するされます。
 真のボルトです。 オフっ直ぐな側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するまたは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するける場合は、とき、切削経つにつれて路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートと工具のパラメータ化されたリスエッジは進行中の作業です。同じ経つにつれて路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートを手伝うことができる場合は、たどります。 半径と長さを含めることと角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、
回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、と、カッターコンプが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっていない限など、り、ツールを送信してくチップのハンドブックは進行中の作業です。エッジは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスを手伝うことができる場合は、た
どりません。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。、想定しました。どおりに連絡するか、参加してコントロールを送信してくポイントがツールを送信してくエッジに連絡するか、参加して従って使用されわないことがわかります。
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図 3-31

3.10.7.1 カッターコンプなしの歴史切削角度
ここで、カッターコンプなしでランプを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、と想像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようしてください。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な

に連絡するか、参加して示します。 図は、ステッピングモーターを備えた典型的なからわかる場合は、ように連絡するか、参加して、X または進行中の作業です。 Z方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み移動され、している場合は、限など、り、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスと目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。
カットパスは進行中の作業です。同じです。

図 3-32

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、制御する点を合わせてがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って進むと、実際ののハンドブックは進行中の作業です。カッターエッジは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してさ
れたパスを手伝うことができる場合は、たどりません。 これを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー決する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、カッターコンプとチップ半径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、補正する場合は、ために連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされ
たパスを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。があります。
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図 3-33

上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、ランプのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスを手伝うことができる場合は、ツールを送信してくチップのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加して移動され、する場合は、ことに連絡するか、参加してより、プログラ
ムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーして目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。パスを手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な演習するために使用できます。です。

3.10.7.2 半径オフセットをテストする切る
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、カッターコンプなしのハンドブックは進行中の作業です。ラジアスカット中の作業です。に連絡するか、参加して何が起こる場合は、かを手伝うことができる場合は、調べます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。、ツールを送信してくがパー
ツのハンドブックは進行中の作業です。外径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。がわかります。 ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくポイントは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスを手伝うことができる場合は、たどり、
ツールを送信してくは進行中の作業です。パーツのハンドブックは進行中の作業です。外径と長さを含めることに連絡するか、参加して接触します。しています。

図 3-34

このハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。、ツールを送信してくがパーツのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からに連絡するか、参加して近くにありますづくと、コントロールを送信してくポイントは進行中の作業です。まだパスを手伝うことができる場合は、たどっていますが、
ツールを送信してくチップは進行中の作業です。パーツを手伝うことができる場合は、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れて空気まぐれな「リアルタイム」を手伝うことができる場合は、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。している場合は、ことがわかります。 また、半径と長さを含めることがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされていても、
パーツは進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。正方形のハンドブックは進行中の作業です。コーナのロビーでーに連絡するか、参加してなってしまうことがわかります。
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図 3-35

これで、コントロールを送信してくポイントがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた半径と長さを含めることに連絡するか、参加して従って使用されうのハンドブックは進行中の作業です。で、ツールを送信してくチップがパーツを手伝うことができる場合は、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れ、空気まぐれな「リアルタイム」を手伝うことができる場合は、
カットしている場合は、ことがわかります。

図 3-36

最終的ライセンシーであるな図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。、ツールを送信してくチップが面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。を手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしますが、適切な半径と長さを含めることでは進行中の作業です。なく正方形のハンドブックは進行中の作業です。コーナのロビーでーを手伝うことができる場合は、残りのステップを完了してから、構成を使用してしてい
る場合は、ことがわかります。 パーツのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。で終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ように連絡するか、参加してカットを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、と、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることから少なくとも量のハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーが
が残りのステップを完了してから、構成を使用してる場合は、ことに連絡するか、参加しても注意が作成されました。してください。 パーツのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。へのハンドブックは進行中の作業です。フェースカットを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、少なくともなくともツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているー
ズからの初期のスポンサーシップにより半径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。を手伝うことができる場合は、通過する間する場合は、ように連絡するか、参加してツールを送信してくを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
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図 3-37

3.10.7.3 カッターコンプの歴史使用
旋盤を制御するでカッターコンプを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、工具のパラメータ化されたリス先端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、丸める必要があります。いカッターのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることと考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えてください。 カッターコ

ンプを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、パスは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して進まない丸める必要があります。い工具のパラメータ化されたリスに連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な大きさである場合は、必要があります。 旋盤を制御するで直線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、
カットする場合は、ときは進行中の作業です。、カッターコンプを手伝うことができる場合は、使用されしたくない場合は、があります。 たとえば、タイトフィットのハンドブックは進行中の作業です。ボーリング
バーで穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびける場合は、と、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、行うのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なスペースがない場合は、があります。 正しい結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
カッターコンプアークは進行中の作業です。へのハンドブックは進行中の作業です。エントリのハンドブックは進行中の作業です。移動され、が重要です。

3.11 LinuxCNCユーザー向けのプラズマ切断プライマーけの変更プラズマ切断プライマープライマー
3.11.1 プラズマとは編集？

プラズからの初期のスポンサーシップによりマは進行中の作業です。第 4 のハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ質のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。であり、非常に連絡するか、参加して高温に加熱されてイオン化されて導電性になるイオン化ガスですに連絡するか、参加して加して熱されてイオン化されて導電性になるイオン化ガスですされてイオン化し、スクリプトを作成するための多くの試みされて導電性があります。に連絡するか、参加してなる場合は、イオン化し、スクリプトを作成するための多くの試みガスです。
 プラズからの初期のスポンサーシップによりマアークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。およびガウジングプロセスでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマを手伝うことができる場合は、使用されして電気まぐれな「リアルタイム」アークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、ワークは進行中の作業です。ピースに連絡するか、参加して転する速度を定義する
送します。 切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。または進行中の作業です。除する必要があります。去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切される場合は、金属は進行中の作業です。、アークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。熱されてイオン化されて導電性になるイオン化ガスですに連絡するか、参加してよって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切き飛ばされます。 プラズマアーク切ばされます。 プラズからの初期のスポンサーシップによりマアークは進行中の作業です。切
断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。ですが、プラズからの初期のスポンサーシップによりマアークは進行中の作業です。ガウジングは進行中の作業です。、制御するされた深くに入る前に、その質問に答えようとします。さと幅に高まり始めています。まで金属を手伝うことができる場合は、除する必要があります。去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切する場合は、ために連絡するか、参加して使
用されされます。

プラズからの初期のスポンサーシップによりマトーチは進行中の作業です。、自動され、車のスパークプラグとデザインが似ています。 それらは、中央の絶縁体によって分離のハンドブックは進行中の作業です。スパークは進行中の作業です。プラグとデザインが似デカルトシステムの回転単位ています。 それらは進行中の作業です。、中の作業です。央のタブにのハンドブックは進行中の作業です。絶縁体に連絡するか、参加してよって分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。
された負のと正のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで構成されました。されています。 トーチのハンドブックは進行中の作業です。内側では進行中の作業です。、パイロットアークは進行中の作業です。は進行中の作業です。負のに連絡するか、参加して帯電した電極と正
に連絡するか、参加して帯電したチップのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。ギャップから始するために、結果としてまります。 パイロットアークは進行中の作業です。がプラズからの初期のスポンサーシップによりマガスを手伝うことができる場合は、イオン化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、と、過する間熱されてイオン化されて導電性になるイオン化ガスですさ
れたガス柱を使用して、円柱がツールと操縦翼面の間をちょうど通過するまでがトーチ先端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さなオリフィスを手伝うことができる場合は、通って流れます。このハンドブックは進行中の作業です。オリフィスは進行中の作業です。、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。される場合は、金属に連絡するか、参加して焦点を合わせてを手伝うことができる場合は、合は、
わせています。
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プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。トーチでは進行中の作業です。、冷たいガスがゾーンたいガスがゾーン B に連絡するか、参加して入り、そこで電極とトーチ先端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。パイロットアークは進行中の作業です。が
ガスを手伝うことができる場合は、加して熱されてイオン化されて導電性になるイオン化ガスですしてイオン化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、メインのハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。アークは進行中の作業です。がゾーン C のハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマガスのハンドブックは進行中の作業です。カラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてワークは進行中の作業です。
ピースに連絡するか、参加して移動され、します。プラズからの初期のスポンサーシップによりマガスと電気まぐれな「リアルタイム」アークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、小さな改善を要求さなオリフィスに連絡するか、参加して通すことに連絡するか、参加してより、トーチは進行中の作業です。小さな改善を要求さな領域におに連絡するか、参加して
高濃度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。熱されてイオン化されて導電性になるイオン化ガスですを手伝うことができる場合は、供されるソフトウェアを特定するための給します。 硬くて収縮したプラズマアークがゾーンくて収めたものもありました。縮したプラズマアークがゾーンしたプラズからの初期のスポンサーシップによりマアークは進行中の作業です。がゾーン C に連絡するか、参加して示されています。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、プラ
ズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。直流（DC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ストレート極性があります。が使用されされます。 ゾーン A は進行中の作業です。、トーチを手伝うことができる場合は、冷たいガスがゾーン却する二次ガスを送りますする場合は、二次は、高価なインテリジェントモーションコンガスを手伝うことができる場合は、送ります。
 このハンドブックは進行中の作業です。ガスは進行中の作業です。また、高速プラズからの初期のスポンサーシップによりマガスが溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切融金属を手伝うことができる場合は、カットから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切き飛ばされます。 プラズマアーク切ばすのハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、助に来ました。け、スラグのハンドブックは進行中の作業です。ない高速カットを手伝うことができる場合は、可
能しなくなったに連絡するか、参加してします。

3.11.2 アークの変更初期モーション化
CNC操作用されに連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されたプラズからの初期のスポンサーシップによりマカッターのハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、主に連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。があります。 一部のハンドブックは進行中の作業です。マシンで

は進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。が使用されされますが（材料またはツールに必要であり、プログラマーがとのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーである接触します。が必要なスクは進行中の作業です。ラッチスタートなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、CNC アプリケーション
に連絡するか、参加しては進行中の作業です。適していません。

1.1.1.1 高周波スタートスタート
このハンドブックは進行中の作業です。スタートタイプは進行中の作業です。広く使用されているエンく採用されされており、最も長し続けるにつれて、く使用されされています。 古いいテクは進行中の作業です。ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているロジーですが、うまく機

能しなくなったし、すぐに連絡するか、参加して起動され、します。 しかし、空気まぐれな「リアルタイム」を手伝うことができる場合は、イオン化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して生し続けました。成されました。される場合は、必要がある場合は、高周波高電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを電力のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して、
それは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。欠です。点を合わせてを手伝うことができる場合は、持ちました。っています。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、周囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。電子メールを送信してく回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートに連絡するか、参加して干渉し、コンポーネントに連絡するか、参加して損なう可能性があ傷を与えるを手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、
可能しなくなった性があります。さえあります。 また、パイロットアークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。特別を停止します。な回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートが必要です。 安価ななモデルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。パイ
ロットアークは進行中の作業です。がなく、作業です。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。消耗品だけを相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して触します。れる場合は、必要があります。 HF回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、メンテナのロビーでン
スのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、が増える場合は、可能しなくなった性があります。があります。通常、調整する高レベルのコントローラー、つまりモー可能しなくなったなポイントがあり、時の）リアルタイム拡張を試すことが提々のためにメーリングリストを設定しました。清掃して再調整する必要があるたして再調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、必要がある場合は、た
めです。
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3.11.2.1 ブローバックスタート
このハンドブックは進行中の作業です。スタートタイプは進行中の作業です。、カッターに連絡するか、参加して供されるソフトウェアを特定するための給される場合は、空気まぐれな「リアルタイム」圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、使用されして、トーチヘッド内のハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さなピストンまたは進行中の作業です。
カートリッジを手伝うことができる場合は、押すかし戻ると、し、消耗品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。内面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が間が経つにつれてに連絡するか、参加して小さな改善を要求さな火花を発生させ、空気をイオン化し、小さなプラズマ炎を生を手伝うことができる場合は、発生し続けました。させ、空気まぐれな「リアルタイム」を手伝うことができる場合は、イオン化し、スクリプトを作成するための多くの試みし、小さな改善を要求さなプラズからの初期のスポンサーシップによりマ炎を生を手伝うことができる場合は、生し続けました。
成されました。します。 これは進行中の作業です。また、金属と接触します。している場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ炎を生を手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、「パイロットアークは進行中の作業です。」
を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 これは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して優れています。れたスタートタイプであり、現します。在いくつかのハンドブックは進行中の作業です。メーカーで使用されされています。 利点を合わせて
は進行中の作業です。、必要な回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートがいくらか少なくともなく、信してく頼性があります。が高く、電気まぐれな「リアルタイム」ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。発生し続けました。がは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して少なくともないことです。
エントリーレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。エアプラズからの初期のスポンサーシップによりマ CNC システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、電子メールを送信してく機器がや標です。準 PC とのハンドブックは進行中の作業です。電気まぐれな「リアルタイム」的ライセンシーである干渉を手伝うことができる場合は、最小さな改善を要求限など、に連絡するか、参加して抑えるえる場合は、

ために連絡するか、参加してブローバックは進行中の作業です。スタイルを送信してくが非常に連絡するか、参加して好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてまれますが、200 アンペア以上のハンドブックは進行中の作業です。大型フライス盤を制御するマシンでは進行中の作業です。高周波始するために、結果として動され、が依然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しとし
て最高です。 これらに連絡するか、参加しては進行中の作業です。産業です。レベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 PC と電子メールを送信してく機器がが必要であり、商業です。メーカーでさえ、設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。で電気まぐれな「リアルタイム」的ライセンシーであるノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップにより
を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があに連絡するか、参加して入れていないため、障害のハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、がありました。

3.11.3 CNCプラズマ
CNC マシンでのハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマ操作は進行中の作業です。、フライス盤を制御するや旋盤を制御すると比較して非常に連絡するか、参加してユニークは進行中の作業です。であり、少なくともし孤立したプロセス

です。 プラズからの初期のスポンサーシップによりマアークは進行中の作業です。からのハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。不均一な加して熱されてイオン化されて導電性になるイオン化ガスですに連絡するか、参加してより、シートが曲がりくねっていることを覚えているがったり座屈したりします。 ほとんどの金したりします。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。金
属シートは進行中の作業です。、ミルを送信してくから出たり、非常に連絡するか、参加して均一または進行中の作業です。平坦な状態でプレスされたりすることはありません。 厚いシーな状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。でプレスされたりする場合は、ことは進行中の作業です。ありません。 厚いシーいシー
ト（30mm 以上）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、50mm から 100mm まで平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がから外れる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。 CNCG コード
操作は進行中の作業です。、既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。参照してください。または進行中の作業です。既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりと形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すのハンドブックは進行中の作業です。ストックは進行中の作業です。から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされ、G コードは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、粗くし、最後くし、最後の月曜日に開催されました。
に連絡するか、参加して完成されました。品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、カットする場合は、ように連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれます。 プラズからの初期のスポンサーシップによりマでは進行中の作業です。、シートのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が不明したこのペーパーを参照してください。なため、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。これらのハンドブックは進行中の作業です。変動され、
に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 G コードを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。できません。

プラズからの初期のスポンサーシップによりマアークは進行中の作業です。は進行中の作業です。楕円形であり、面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が取り組みを開始するために、結果としてりされたエッジを手伝うことができる場合は、最小さな改善を要求限など、に連絡するか、参加して抑えるえる場合は、ために連絡するか、参加して切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。高さを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、必要があり
ます。 トーチが高すぎたり低く、パス許容値が指定されていないマシンで最すぎたりする場合は、と、エッジが過する間度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が取り組みを開始するために、結果としてりされる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 トーチが表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して
対して垂直に連絡するか、参加して保持ちました。される場合は、ことも重要です。

トーチから作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。までのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。がエッジベベルを送信してくに連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、可能しなくなった性があります。があります

負ののハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。：トーチが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最すぎる場合は、、トーチを手伝うことができる場合は、作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。まで増やします。
正のハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。：トーチが高すぎます。トーチから作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。までを手伝うことができる場合は、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。くしてください。
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Note

許容範囲内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。である限り、引き続き使用できます。り、切にサポートしていません。断角度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がのわずかな変動きが独立していない場合でも、は正する常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはである可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。
このハンドブックは進行中の作業です。ような敵対的ライセンシーであるで絶えず変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、で切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。高さを手伝うことができる場合は、正確に連絡するか、参加して制御するする場合は、能しなくなった力は進行中の作業です。、非常に連絡するか、参加して困難しさが明白になりました。な課す可能性があります。 これを可能にするために、ドライ題でした。この時までに、です。 幸いなことに、い、

このハンドブックは進行中の作業です。グラフが示すように連絡するか、参加して、トーチのハンドブックは進行中の作業です。高さ（アークは進行中の作業です。長し続けるにつれて、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加しては進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して直線からの逸脱が的ライセンシーであるな関である米国国立標準技術研究所係があります。

このハンドブックは進行中の作業です。グラフは進行中の作業です。、さまざまなカット高さでのハンドブックは進行中の作業です。約しています。 16,000 のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくから作成されました。され、回りまたは反帰できますが、自動モー分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はは進行中の作業です。 99.4％減らし、それを
のハンドブックは進行中の作業です。信してく頼度の成功を収めたものもありました。で 1mm あたり 7.53 ボルを送信してくトを手伝うことができる場合は、示しています。 このハンドブックは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくは進行中の作業です。 Linuxcnc に連絡するか、参加してよって制御する
されている場合は、 Everlast50 アンペアマシンから取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれされました。

トーチ電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをは進行中の作業です。、カット高さを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ために連絡するか、参加して使用されする場合は、理想的ライセンシーであるなプロセス制御する変数に連絡するか、参加してなります。 簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してする場合は、ため
に連絡するか、参加して、電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが 1mm あたり 10 ボルを送信してくト変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、と仮定しました。しましょう。 これは進行中の作業です。、0.1mm（0.04 インチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所あたり 1 ボルを送信してくトに連絡するか、参加して
言い換に使用される、より安価なえる場合は、ことができます。 主要なプラズからの初期のスポンサーシップによりママシンメーカー（Hypertherm、Thermal Dynamics、ESAB など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
は進行中の作業です。、推奨される場合は、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。高さとこのハンドブックは進行中の作業です。高さでのハンドブックは進行中の作業です。推定しました。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを、およびいくつかのハンドブックは進行中の作業です。追加してデータを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。チャート
を手伝うことができる場合は、作成されました。しています。 したがって、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをがメーカーのハンドブックは進行中の作業です。仕様に、スティーブン・キングの言葉：「より 1 ボルを送信してくト高い場合は、、コントローラーは進行中の作業です。トーチ
を手伝うことができる場合は、 0.1 mm（0.04 インチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげる場合は、だけで、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。高さに連絡するか、参加して戻ると、る場合は、ことができます。 トーチ高さ制御するユニット
（THC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、従って使用され来ました。、このハンドブックは進行中の作業です。プロセスを手伝うことができる場合は、管理する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされていました。

3.11.4 CNC操作モード用の変更プラズママシンの変更選択
現します。在、市場に連絡するか、参加しては進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりママシンがあり、そのハンドブックは進行中の作業です。すべてが CNC でのハンドブックは進行中の作業です。使用されに連絡するか、参加して適している場合は、わけでは進行中の作業です。ありません。

CNC プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。は進行中の作業です。複雑ではなく、妥協する必要はありません。な操作である場合は、ため、インテグレーターは進行中の作業です。適切なプラズからの初期のスポンサーシップによりママシンを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。め
します。 これを手伝うことができる場合は、怠ると、多くの人が必須機能と見なす機能の欠如を回避しようとして、何時間にもわたって無駄る場合は、と、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。人が必須機能しなくなったと見したのはそこでした。なす機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。欠です。如を回避しようとして、何時間にもわたって無駄を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄しようとして、何時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてに連絡するか、参加してもわたって無駄
なトラブルを送信してくシューティングが発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。

ルを送信してくールを送信してくが適用されされる場合は、理由でリミットスイッチをホームスイッチを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーしていればルを送信してくールを送信してくは進行中の作業です。破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーはられますが、新しいバージョンのしいプラズからの初期のスポンサーシップによりマテーブルを送信してくビルを送信してくダーは進行中の作業です。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要がある場合は、と考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えています。
 ブローバックは進行中の作業です。スタートに連絡するか、参加してより電気まぐれな「リアルタイム」ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、最小さな改善を要求限など、に連絡するか、参加して抑えるえ、建設を手伝うことができる場合は、簡素化し、スクリプトを作成するための多くの試み
 マシントーチが好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてまれますが、多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。ハンドトーチを手伝うことができる場合は、使用されしています。
 オーミックは進行中の作業です。センシングを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、完全に機に連絡するか、参加してシールを送信してくドされたトーチチップ
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予算します。がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、ハイエンドのハンドブックは進行中の作業です。マシンが以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
 メーカーが提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、カットチャートは進行中の作業です。、カットパラメータのハンドブックは進行中の作業です。キャリブレーションに連絡するか、参加してかかる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてと材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。無駄

を手伝うことができる場合は、節の位置を復元する約しています。します。
 ArcOK のハンドブックは進行中の作業です。ドライコンタクは進行中の作業です。ト
 ArcOn スイッチのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端から子メールを送信してく
 生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをまたは進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを出力
 Hypertherm プラズからの初期のスポンサーシップによりマカッターを手伝うことができる場合は、使用されしていて、Linuxcnc コンソールを送信してくから制御するしたい場合は、は進行中の作業です。、オプションで

RS485 インターフェース。
 より高いデューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してく

最近くにありますでは進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、含まれています。む別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。マシンが約しています。 550 米ドルを送信してくで利用されできる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。 一
例としては、として、Amazon で入手可能しなくなったな Herocut55i がありますが、ユーザーからのハンドブックは進行中の作業です。フィードバックは進行中の作業です。は進行中の作業です。まだありません。 
このハンドブックは進行中の作業です。マシンは進行中の作業です。、ブローバックは進行中の作業です。トーチ、ArcOK出力、トーチ開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として接点を合わせて、および生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えています。

3.11.5 トーチとのインタプリタの相互作用高さ制御の種類制御の変更種類
ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。 THCユニットは進行中の作業です。外部デバイスであり、多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。かなり大雑ではなく、妥協する必要はありません。把な「ビットバン」調整する高レベルのコントローラー、つまりモー方法が求められました。を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えていま

す。これらは進行中の作業です。、LinuxCNC コントローラーに連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。1 つは進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。が上に連絡するか、参加して移動され、する場合は、必要がある場合は、場合は、
に連絡するか、参加してオンに連絡するか、参加してなり、もう 1 つは進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。が下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して移動され、する場合は、必要がある場合は、場合は、に連絡するか、参加してオンに連絡するか、参加してなります。トーチが正しい高さに連絡するか、参加してある場合は、
場合は、、どちらのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするも真のボルトです。 オフでは進行中の作業です。ありません。人気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、プロマ 150THC は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。 THC のハンドブックは進行中の作業です。一例としては、です。
Linuxcnc THCUD コンポーネントは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。 THC で動され、作する場合は、ように連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されています。

Mesa THCAD 電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをから周波数へのハンドブックは進行中の作業です。インターフェースのハンドブックは進行中の作業です。リリースに連絡するか、参加してより、LinuxCNC は進行中の作業です。エンコーダ入力を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして
実際ののハンドブックは進行中の作業です。トーチ電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、デコードする場合は、ことができました。これに連絡するか、参加してより、LinuxCNC は進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、制御するし、外部ハードウェ
アを手伝うことができる場合は、排除する必要があります。する場合は、ことができました。THCAD を手伝うことができる場合は、利用されした初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。実装にでは進行中の作業です。、「ビットバン」アプローチが複製されまし
た。Linuxcnc THC コンポーネントは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。アプローチのハンドブックは進行中の作業です。例としては、です。

Hypertherm のハンドブックは進行中の作業です。 JimColt は進行中の作業です。、最高のハンドブックは進行中の作業です。 THC コントローラーが CNC コントローラー自体に連絡するか、参加して完全に機に連絡するか、参加して統合は、されたと記録
しています。もちろん、彼はは進行中の作業です。 Hypertherm、Esab、Thermal Dynamics、およびオーストラリアのハンドブックは進行中の作業です。 Advanced 

Robotic Technology などのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。製品だけを相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加してよって製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーされたハイエンドシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してついて言及した結果、していましたが、オー
プンソースがこのハンドブックは進行中の作業です。アプローチを手伝うことができる場合は、使用されしてハイエンドシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して匹敵する場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーできる場合は、とは進行中の作業です。夢にも思いまに連絡するか、参加しても思います。いま
せんでした。

Linuxcnc V2.8 に連絡するか、参加して外部オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことで、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマ制御するを手伝うことができる場合は、まったく新しいバージョンのしいレベルを送信してくに連絡するか、参加して引き起こします。き上
げる場合は、ことができました。外部オフセットとは進行中の作業です。、モーションコントローラのハンドブックは進行中の作業です。外部のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。コマンド位置されます。に連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、
適用されする場合は、機能しなくなったを手伝うことができる場合は、指します。これは進行中の作業です。、選択されまししたプロセス制御する方法が求められました。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいてトーチのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してで調整する高レベルのコントローラー、つまりモーす
る場合は、方法が求められました。として、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ THC 制御するに連絡するか、参加して最適です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。実験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度の的ライセンシーであるなビルを送信してくドに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。いて、PlasmaC構成されました。は進行中の作業です。
LinuxCNC2.8 に連絡するか、参加して組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。まれました。これは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して野心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。的ライセンシーであるなプロジェクは進行中の作業です。トであり、世界中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。人々のためにメーリングリストを設定しました。が機能しなくなったセッ
トのハンドブックは進行中の作業です。テストと改善に興味を持つようになりました。に連絡するか、参加して携していません。わってきました。PlasmaC は進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。目を集めた標です。が、THCAD または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをセンサーを手伝うことができる場合は、
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介して一連のパルスをステッピンして LinuxCNC で電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが利用され可能しなくなったに連絡するか、参加してなった場合は、に連絡するか、参加して、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なビットバンから高度の成功を収めたものもありました。なトーチ電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを制御するまでを手伝うことができる場合は、含まれています。むす
べてのハンドブックは進行中の作業です。 THC を手伝うことができる場合は、サポートする場合は、ことであったという点を合わせてで独特です。さらに連絡するか、参加して、PlasmaC は進行中の作業です。、追加してのハンドブックは進行中の作業です。 G コードサブルを送信してくー
チンを手伝うことができる場合は、必要としないスタンドアロンシステムのメンバーに連絡するか、参加してとして設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されており、ユーザーは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされ、ドロップ
ダウンでアクは進行中の作業です。セスできる場合は、独自のハンドブックは進行中の作業です。カットチャートを手伝うことができる場合は、定しました。義するできます。

3.11.6 アークOK信号
CNC インターフェースを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたプラズからの初期のスポンサーシップによりママシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、有効になっていません。なアークは進行中の作業です。が確立され、これらのハンドブックは進行中の作業です。接点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。両側が CNC

インターフェースのハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加して買い取られると閉じる、一連のドライ接点（リレーなど）が含まれています。プラズい取り組みを開始するために、結果としてられる場合は、と閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、、一連のハンドブックは進行中の作業です。ドライ接点を合わせて（リレーなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。まれています。プラズからの初期のスポンサーシップにより
マテーブルを送信してくビルを送信してくダーは進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。一方を手伝うことができる場合は、フィールを送信してくド電源がオフになっに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、もう一方を手伝うことができる場合は、入力ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要が
あります。これに連絡するか、参加してより、CNC コントローラーは進行中の作業です。、有効になっていません。なアークは進行中の作業です。が確立されたときと、アークは進行中の作業です。が予期のスポンサーシップによりせず失われた
ときを手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、ことができます。入力が Mesaカードなどのハンドブックは進行中の作業です。高インピーダンス回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ここに連絡するか、参加して潜在的ライセンシーであるなトラップ
があります。ドライ接点を合わせてが単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なリレーのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、リレーを手伝うことができる場合は、通過する間する場合は、電流が最小さな改善を要求電流仕様に、スティーブン・キングの言葉：「よりも少なくともない可能しなくなった性があります。が高
くなります。これらのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および下で、このドキュメントをコピー、配布、およびでは進行中の作業です。、リレー接点を合わせては進行中の作業です。酸化し、スクリプトを作成するための多くの試み物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれのハンドブックは進行中の作業です。蓄積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにに連絡するか、参加して悩まされる可能性があり、時間の経過とともにまされる場合は、可能しなくなった性があります。があり、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて過する間とともに連絡するか、参加して
断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるな接点を合わせて動され、作が発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。これを手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぐために連絡するか、参加して、コントローラのハンドブックは進行中の作業です。入力ピンに連絡するか、参加してプルを送信してくダウン抵抗をシミュレートします。 マシンが停止
を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字ける場合は、必要があります。最小さな改善を要求電流がリレーを手伝うことができる場合は、通過する間し、回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート内のハンドブックは進行中の作業です。電力を手伝うことができる場合は、処理する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なワット数に連絡するか、参加してなる場合は、
ように連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。抵抗をシミュレートします。 マシンが停止が選択されましされている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ように連絡するか、参加して注意が作成されました。する場合は、必要があります。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、抵抗をシミュレートします。 マシンが停止器がは進行中の作業です。、発生し続けました。し
た熱されてイオン化されて導電性になるイオン化ガスですが動され、作中の作業です。に連絡するか、参加して何も損なう可能性があ傷を与えるしないように連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字ける場合は、必要があります。

ArcOK シグナのロビーでルを送信してくがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、潜在的ライセンシーであるなビルを送信してくドのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、排除する必要があります。する場合は、ために連絡するか、参加して、合は、成されました。されたシグナのロビーでルを送信してくに連絡するか、参加して加してえて使用されす
る場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 外部 THC または進行中の作業です。 Plasmac のハンドブックは進行中の作業です。モード 0 から利用されできる場合は、合は、成されました。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマインバー
ターのハンドブックは進行中の作業です。 ArcOK回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ことは進行中の作業です。できません。 合は、成されました。された ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするからプラズからの初期のスポンサーシップによりマインバーターと
のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ミスまたは進行中の作業です。非互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。が発生し続けました。した場合は、、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。ビルを送信してくドのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、が観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また察されています。 ただし、概して、正されています。 ただし、概して、正
しく構成されました。された合は、成されました。 ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。問題でした。この時までに、ありません。

シンプルを送信してくで効になっていません。果的ライセンシーであるな arcOK 信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、シンプルを送信してくなリードリレーで実現します。できます。 プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機のハンドブックは進行中の作業です。太いケーブルいケーブルを送信してく
（材料またはツールに必要であり、プログラマーがクは進行中の作業です。ランプケーブルを送信してくなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、 3 ターン巻き付けます。 保護のためにリレーを古いペンチューブに入れき付き数字けます。 保護します。のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してリレーを手伝うことができる場合は、古いいペンチューブに連絡するか、参加して入れ、
リレーのハンドブックは進行中の作業です。一方のハンドブックは進行中の作業です。側を手伝うことができる場合は、フィールを送信してくド電源がオフになっに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、もう一方のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からを手伝うことができる場合は、 ArcOK入力ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。

3.11.7 初期モーション高さ制御の種類検知
切削高さは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して重要なシステムのメンバーに連絡するか、参加してパラメータであり、材料またはツールに必要であり、プログラマーが表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がは進行中の作業です。本質的ライセンシーであるに連絡するか、参加して不均一である場合は、ため、Z軸の移動を協調制御できます。メカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーが表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、検知りません。する場合は、方法が求められました。が必要です。 これを手伝うことができる場合は、実現します。できる場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。 3 つあります。 モータートルを送信してくクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。増加してを手伝うことができる場合は、検出す
る場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。電流検出、「フロート」スイッチ、およびトーチシールを送信してくドが材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して接触します。する場合は、と閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、電気まぐれな「リアルタイム」的ライセンシーであるまたは進行中の作業です。
「オーミックは進行中の作業です。」検出回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート。 電流検出は進行中の作業です。 DIY テーブルを送信してくでは進行中の作業です。実行可能しなくなったな手法が求められました。では進行中の作業です。ありませんが、フロートスイッチと
オーミックは進行中の作業です。検出に連絡するか、参加してついて以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで説明したこのペーパーを参照してください。します。

1.1.1.1 フロートスイッチ
トーチは進行中の作業です。、トーチのハンドブックは進行中の作業です。先端と出力端からが材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して接触します。してスイッチまたは進行中の作業です。センサーを手伝うことができる場合は、トリガーする場合は、と上に連絡するか、参加して移動され、できる場合は、ス

ライドステージに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けられています。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。 G38 コマンドを手伝うことができる場合は、使用されした G コード制御するのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで実
現します。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。プロービングのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、プローブ信してく号すべてを外部とリンクするがより遅くなり、動きが長くなる可能性い速度の成功を収めたものもありました。で失われる場合は、まで、表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れ
てプロービングする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 また、スイッチのハンドブックは進行中の作業です。ヒステリシスが考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があされている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてくだ
さい。

91



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

使用されする場合は、プロービング方法が求められました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、クは進行中の作業です。ラッシュに連絡するか、参加してよる場合は、トーチへのハンドブックは進行中の作業です。損なう可能性があ傷を与えるを手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ために連絡するか、参加して、フォールを送信してくバックは進行中の作業です。ま
たは進行中の作業です。セカンダリ信してく号すべてを外部とリンクするが発生し続けました。する場合は、ように連絡するか、参加してフロートスイッチを手伝うことができる場合は、実装にする場合は、ことを手伝うことができる場合は、強くお勧めします。めします。

3.11.7.1 オーミックセンシング
オーミックは進行中の作業です。センシングは進行中の作業です。、トーチとスイッチとして機能しなくなったする場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがとのハンドブックは進行中の作業です。接触します。に連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとして、CNC コントローラーに連絡するか、参加して

よってセンシングされる場合は、電気まぐれな「リアルタイム」信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してします。 材料またはツールに必要であり、プログラマーががきれいであれば、これは進行中の作業です。、材料またはツールに必要であり、プログラマーが表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。たわみを手伝うことができる場合は、
引き起こします。き起こす可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、フロートスイッチよりもは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して正確に連絡するか、参加して材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、検知りません。する場合は、方法が求められました。に連絡するか、参加してなります。 このハンドブックは進行中の作業です。オーミッ
クは進行中の作業です。センシング回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して過する間酷な環境で動作しているため、な環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、で動され、作している場合は、ため、CNC 電子メールを送信してく機器がとオペレーターのハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。安全に機を手伝うことができる場合は、確保す
る場合は、ために連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。フェイルを送信してくセーフを手伝うことができる場合は、実装にする場合は、必要があります。 プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。では進行中の作業です。、材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けられたアースクは進行中の作業です。
ランプは進行中の作業です。正であり、トーチは進行中の作業です。負のです。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

1. オーミックは進行中の作業です。センシングは進行中の作業です。、トーチが切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。アークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、伝うことができる場合は、達する場合は、トーチ先端と出力端からから分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。されたシールを送信してくドを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えて
いる場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み実装にされます。

2. オーミックは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートは進行中の作業です。、完全に機に連絡するか、参加して独立した絶縁電源がオフになっを手伝うことができる場合は、使用されして、光絶縁リレーを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してし、プロービン
グ信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 CNC コントローラーに連絡するか、参加して送信してくできる場合は、ように連絡するか、参加してします。

3. 回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートのハンドブックは進行中の作業です。プラス側は進行中の作業です。トーチに連絡するか、参加してある場合は、必要があります
4. プロービングが行われる場合は、まで、回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートのハンドブックは進行中の作業です。両側を手伝うことができる場合は、光絶縁リレーで絶縁する場合は、必要があります
5. ブロッキングダイオードは進行中の作業です。、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをがオームのメンバーに連絡するか、参加して検知りません。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートに連絡するか、参加して入る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぐために連絡するか、参加して使用されされます。

以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、動され、作する場合は、ことが証する正式な合意が作成されました。明したこのペーパーを参照してください。されており、LinuxcncPlasmaC構成されました。と互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート例としては、です。

3.11.8 MESATHCAD-5によるハイパーセンシングハイパーセンシング
リレーとダイオードを手伝うことができる場合は、排除する必要があります。する場合は、より洗練された（そして複雑な）プログラミングイされた材料またはツールに必要であり、プログラマーが検知りません。方法が求められました。は進行中の作業です。、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。 THCAD-5 を手伝うことができる場合は、使用されして、絶縁された電源がオフになっ

からのハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーが検知りません。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、監視する場合は、ことです。 これが持ちました。つ利点を合わせては進行中の作業です。、THCAD が敵対的ライセンシーであるなプラズからの初期のスポンサーシップによりマ電気まぐれな「リアルタイム」環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、向に動かすようにドライブに命令するけに連絡するか、参加して
設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されており、ロジックは進行中の作業です。側を手伝うことができる場合は、高電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを側から完全に機かつ安全に機に連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。する場合は、ことです。

このハンドブックは進行中の作業です。メソッドを手伝うことができる場合は、実装にする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダ入力が必要です。
メサカードを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、エンコーダ B ピンとエンコーダインデックは進行中の作業です。スピンに連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。エンコー
ダ A入力を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ために連絡するか、参加して異なります。なる場合は、ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、使用されできます。 このハンドブックは進行中の作業です。ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアは進行中の作業です。、製品だけを相互に接続できるモジュールページのハンドブックは進行中の作業です。
MesaWeb サイトから 7i76e および 7i96 ボード用されに連絡するか、参加してダウンロードできます。
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THCAD は進行中の作業です。、接触します。圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを力が増加してする場合は、に連絡するか、参加してつれて回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが上昇する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な感度の成功を収めたものもありました。があります。 
Linuxcnc に連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、 ohmic.comp コンポーネントは進行中の作業です。、検出電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、監視し、電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをしきい値を手伝うことができる場合は、設定しました。できます。こ
のハンドブックは進行中の作業です。しきい値を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、と、接触します。が行われ、出力が有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、監視する場合は、ことに連絡するか、参加してより、より低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い「遮断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。回りまたは反
路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート」しきい値を手伝うことができる場合は、設定しました。して、強力なスイッチヒステリシスを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。むことができます。 これに連絡するか、参加してより、誤ったトリ
ガーが最小さな改善を要求限など、に連絡するか、参加して抑えるえられます。 私の構成たちのハンドブックは進行中の作業です。テストでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されしたマテリアルを送信してくセンシングは進行中の作業です。、より感度の成功を収めたものもありました。が
高く、堅牢であるだけでなく、配線の実装も簡単であることがわかりました。 もうである場合は、だけでなく、配線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。実装にも簡単な方法が求められました。である場合は、ことがわかりました。 もう 1 つのハンドブックは進行中の作業です。利点を合わせては進行中の作業です。、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理 I / O ピン
のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加してソフトウェア出力を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことです。これに連絡するか、参加してより、ピンが解しておく必要のある重要なユーザー放しました。され、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるに連絡するか、参加して使用されできる場合は、ように連絡するか、参加して
なります。 このハンドブックは進行中の作業です。利点を合わせては進行中の作業です。、I / O ピンが制限など、されている場合は、 Mesa7i96 を手伝うことができる場合は、最大限など、に連絡するか、参加して活用されする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、ハイパーセンシング回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートを手伝うことができる場合は、実装にする場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。

15W Mean WellHDR-15 ウルを送信してくトラスリムのメンバーに連絡するか、参加して DIN レールを送信してく電源がオフになっ 24VDIN レールを送信してくベースのハンドブックは進行中の作業です。絶縁型フライス盤を制御する電源がオフになっを手伝うことができる場合は、使用されしました。
これは進行中の作業です。、端と出力端から子メールを送信してくに連絡するか、参加して印加してされる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して耐える場合は、二重絶縁絶縁クは進行中の作業です。ラス II デバイスです。
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3.11.9 ハイパーセンシングの変更HALコードの変更例
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コードを手伝うことができる場合は、 plasmac_connections.hal に連絡するか、参加して貼り付け、問題の診断を支援しようとしている人々と共有するり付き数字けて、7i76e のハンドブックは進行中の作業です。エンコーダー 2 でオーミックは進行中の作業です。センシングを手伝うことができる場合は、

有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 正しいビットファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくし、THCAD を手伝うことができる場合は、 IDX +および IDX-に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。しま
す。 THCAD-5 と一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、ように連絡するか、参加して、必ずキャリブレーション設定しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可してください。

# --- Load the Component ---
loadrt ohmic names=ohmicsense
addf ohmicsense servo-thread
# --- 7i76e ENCODER 2 SETUP FOR OHMIC SENSING---
setp hm2_7i76e.0.encoder.02.scale -1
setp hm2_7i76e.0.encoder.02.counter-mode 1
# --- Configure the component ---
setp ohmicsense.thcad-0-volt-freq 140200
setp ohmicsense.thcad-max-volt-freq 988300
setp ohmicsense.thcad-divide 32
setp ohmicsense.thcad-fullscale 5
setp ohmicsense.volt-divider 4.9
setp ohmicsense.ohmic-threshold 22.0
setp ohmicsense.ohmic-low 1.0
net ohmic-vel ohmicsense.velocity-in <= hm2_7i76e.0.encoder.02.velocity
# --- Replace Plasmac’s Ohmic sensing signal ---
unlinkp debounce.0.2.in
net ohmic-true ohmicsense.ohmic-on => debounce.0.2.in
net plasmac:ohmic-enable => ohmicsense.is-probing

3.11.10 THC遅延
アークは進行中の作業です。が確立される場合は、と、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをは進行中の作業です。大幅に高まり始めています。に連絡するか、参加してピークは進行中の作業です。に連絡するか、参加して達し、そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。高さで安定しました。した電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでち着きますきます。

 下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようのハンドブックは進行中の作業です。緑色の線で示されているように。のハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱がで示されている場合は、ように連絡するか、参加して。
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トーチ電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、自動され、サンプリングして THC 制御するを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、プラズからの初期のスポンサーシップによりマコントローラーが「待機」する場合は、ことが
重要です。 有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が早すぎる場合は、と、電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。カットボルを送信してくトを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえ、トーチが押すかし下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげられて、知りません。覚えているされ
る場合は、高さ超えたミル構成のカスタマイズは、この過する間状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して対処しようとします。
私の構成たちのハンドブックは進行中の作業です。テストでは進行中の作業です。、これは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作すると材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加してよって 0.5秒から 1.5秒まで異なります。なります。 したがって、有効になっていません。な

arcOK 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、受けました。信してくしてから THC 制御するを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、までのハンドブックは進行中の作業です。 1.5秒のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。、安全に機な初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより設定しました。です。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加してつ
いてこれを手伝うことができる場合は、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。縮したプラズマアークがゾーンしたい場合は、、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。 Halscope を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、トーチ電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、プロットし、使用されされる場合は、最短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。のハンドブックは進行中の作業です。
安全に機遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッに連絡するか、参加してついて情報が含まれています。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいた決定しました。を手伝うことができる場合は、行うことができます。

Note

この遅延テストの実行中は、の終了時に見つかりましたカット速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、目的なのカット速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりました近くない場合、コントローラーはくない場合でも、、コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トローラーは THC を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が有効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたする
前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりましたこれが独立していない場合でも、達成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされるまで待されるマニュアルページが表示されない場合があり機する必要が独立していない場合でも、あります。

3.11.11 トーチとのインタプリタの相互作用電圧サンプリングサンプリング
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。人（ライターを手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、メーカーのハンドブックは進行中の作業です。カットチャートに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとして希望みます。 キャリッジが正の限界に移動のハンドブックは進行中の作業です。トーチ電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。では進行中の作業です。な

く、THC が有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、ときに連絡するか、参加して電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、サンプリングし、それを手伝うことができる場合は、設定しました。値として使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてみます。

3.11.12 トーチとのインタプリタの相互作用ブレイクアウェイ
材料またはツールに必要であり、プログラマーがまたは進行中の作業です。転する速度を定義する倒した切断部品との衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムした切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。部品だけを相互に接続できるモジュールとのハンドブックは進行中の作業です。衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムのハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加してトーチが「脱が落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがで」または進行中の作業です。脱が落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでする場合は、ことを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、メカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加して

を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 CNC コントローラーがこれが発生し続けました。したかどうかを手伝うことができる場合は、検出し、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加して
を手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったできる場合は、ように連絡するか、参加して、センサーを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、必要があります。 通常、ブレークは進行中の作業です。アウェイは進行中の作業です。、トーチを手伝うことができる場合は、
Z軸の移動を協調制御できます。ステージに連絡するか、参加して固定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して磁石を使用して実装されます。を手伝うことができる場合は、使用されして実装にされます。

3.11.13 コーナーロック/ベロシティアンチとのインタプリタの相互作用ダイブ
Linuxcnc軌道プランナのロビーでーは進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理法が求められました。則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して従って使用されうモーションに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、役割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これを手伝うことができる場合は、果たしま

す。 たとえば、コーナのロビーでーを手伝うことができる場合は、ネゴシエートする場合は、ときに連絡するか、参加してモーションが遅くなり、動きが長くなる可能性くなります。 これは進行中の作業です。フライス盤を制御するやルを送信してくーターで
は進行中の作業です。問題でした。この時までに、に連絡するか、参加してなりませんが、動され、きが遅くなり、動きが長くなる可能性くなる場合は、とアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが上昇する場合は、ため、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加して特に連絡するか、参加して問題でした。この時までに、があります。 こ
れに連絡するか、参加してより、THC がトーチを手伝うことができる場合は、押すかし下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげます。 LinuxCNC モーションコントローラーに連絡するか、参加して組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。まれた THC コント
ロールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。大きな利点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、何が起こっている場合は、かを手伝うことができる場合は、常に連絡するか、参加して認されるように、スピンドルモーターへの識している場合は、ことです。 したがって、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。
（motion.current-velocity）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、監視し、設定しました。されたしきい値（たとえば、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。より 10％減らし、それを低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、および回りまたは反っ
た場合は、に連絡するか、参加して THC操作を手伝うことができる場合は、保持ちました。する場合は、ことは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。なことです。

3.11.14 ボイド/カーフクロッシング
プラズからの初期のスポンサーシップによりマトーチが切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加してボイドを手伝うことができる場合は、通過する間する場合は、と、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが急速に連絡するか、参加して上昇し、THC は進行中の作業です。激しい下向きの動きで応しい下で、このドキュメントをコピー、配布、および向に動かすようにドライブに命令するきのハンドブックは進行中の作業です。動され、きで応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
答えようとします。し、トーチを手伝うことができる場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して押すかしつぶして損なう可能性があ傷を与えるを手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、可能しなくなった性があります。があります。 これは進行中の作業です。、検出と処理が難しさが明白になりました。しい状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。です。 あ
る場合は、程度の成功を収めたものもありました。、それは進行中の作業です。優れています。れたネスティング技術に連絡するか、参加してよって軽減する場合は、ことができますが、それでもスラグが落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでちたときに連絡するか、参加して厚いシー
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い材料またはツールに必要であり、プログラマーがで発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 これは進行中の作業です。、LinuxCNC オープンソース運動され、のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。でまだ解しておく必要のある重要なユーザー決されていない問題でした。この時までに、
のハンドブックは進行中の作業です。 1 つです。
推奨される場合は、手法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、トーチボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて時の）リアルタイム拡張を試すことが提変化し、スクリプトを作成するための多くの試み率を入力します。 そうでない（dv / dt）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、監視する場合は、ことです。これは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。パラメー

タが、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難しりに連絡するか、参加してよって発生し続けました。する場合は、パラメータよりも、ボイドを手伝うことができる場合は、通過する間する場合は、ときに連絡するか、参加して桁の数字に注意してください違いに連絡するか、参加して大きいためです。
 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。グラフは進行中の作業です。、ボイドを手伝うことができる場合は、横切る場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。 dv / dt（青い線は実際の機械の速度を表しています。色の線で示されているように。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。プロットを手伝うことができる場合は、示しています。 赤い線は機械の加速能力です。い曲がりくねっていることを覚えている線からの逸脱がは進行中の作業です。トーチボ
ルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。移動され、平均です。

したがって、移動され、平均を手伝うことができる場合は、 dv / dt と比較し、dv / dt が反を見つけることは難しりのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して予想される場合は、通常のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえたら、THC操作
を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ことができる場合は、は進行中の作業です。ずです。 LinuxCNC で機能しなくなったする場合は、ソリューションを手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、え出すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。領域におでさらに連絡するか、参加して作
業です。を手伝うことができる場合は、行う必要があります。

3.11.15 穴と小さな形状の切断と小さな形状の切断さ制御の種類なユーザーコンセプト形状の切断の変更切断プライマー
穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、や小さな改善を要求さな形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、カットする場合は、ときは進行中の作業です。、カットを手伝うことができる場合は、遅くなり、動きが長くなる可能性くする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
John Moore氏はさらにいくつかのルールを提供しましたが、これらは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して述されたべています。「正確な小さな改善を要求さな穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびける場合は、詳細については、が必要な場合は、は進行中の作業です。、Hypertherm のハンドブックは進行中の作業です。

「TrueHole Technology」のハンドブックは進行中の作業です。セールを送信してくスシートを手伝うことができる場合は、調べて、PlasmaSpider も調べてください。ユーザー seanp は進行中の作業です。、単な方法が求められました。
純なパーツを記述します。な空気まぐれな「リアルタイム」プラズからの初期のスポンサーシップによりマを手伝うことができる場合は、使用されした彼はのハンドブックは進行中の作業です。仕事に連絡するか、参加してついて広く使用されているエン範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して投稿しています。しています。

直径と長さを含めること 37mm から良したいと考えていました好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてな穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して受けました。け入れられている場合は、方法が求められました。。 空気まぐれな「リアルタイム」プラズからの初期のスポンサーシップによりマを手伝うことができる場合は、使用されして最小さな改善を要求限など、のハンドブックは進行中の作業です。テーパー
で材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。厚いシーさまで下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげる場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

1. 消耗品だけを相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加しては進行中の作業です。推奨切削電流を手伝うことができる場合は、使用されしてください。
2. 消耗品だけを相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加しては進行中の作業です。固定しました。（THC なし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。推奨切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。高さを手伝うことができる場合は、使用されしてください。
3. 消耗品だけを相互に接続できるモジュールと材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。推奨送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 60％減らし、それをから 70％減らし、それをに連絡するか、参加してカットします。
4. 穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。近くにありますくでリードを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
5. で垂直リードを手伝うことができる場合は、使用されします。
6. 何が最適かに連絡するか、参加してよって、わずかなオーバーバーンまたは進行中の作業です。早期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。トーチオフのハンドブックは進行中の作業です。いずれかで、リードアウトは進行中の作業です。

ありません。
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このハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。切り口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、は進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。ストレートカットよりも幅に高まり始めています。が広く使用されているエンいため、正確な穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ために連絡するか、参加して実験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度のす
る場合は、必要があります。」

このハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、ポストプロセッサで直接送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、操作する場合は、か、入力として適応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも送りとアナのロビーでログピンを手伝うことができる場合は、使用され
する場合は、ことで実現します。できます。 これに連絡するか、参加してより、M67 / M68 を手伝うことができる場合は、使用されして、カットする場合は、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。フィードのハンドブックは進行中の作業です。パーセンテージを手伝うことができる場合は、
設定しました。できます。
-送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。議が開催されました。論から、プラズからの初期のスポンサーシップによりマコントローラがユーザーに連絡するか、参加してよって設定しました。された供されるソフトウェアを特定するための給速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、必要がある場合は、ことは進行中の作業です。明したこのペーパーを参照してください。らか

です。 これは進行中の作業です。、G コードがバッファリングおよび解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はされた後の月曜日に開催されました。、フィードレートが LinuxCNC に連絡するか、参加してよって保存のユーザーインターフェースとされ
ないため、LinuxCNC で問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こします。 これを手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。があります。

1. F コマンドを手伝うことができる場合は、再マップし、M67 / M68 コマンドを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして G コードに連絡するか、参加して設定しました。されたコマンド送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースと
します

2. カットチャートを手伝うことができる場合は、プラズからの初期のスポンサーシップによりマコントローラに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとし、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してで照してください。会で大きなできる場合は、
ように連絡するか、参加してします（PlasmaC と同様に、スティーブン・キングの言葉：「）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加して役立つ実験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度の的ライセンシーであるな Linuxcnc ブランチのハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。タグブランチでした。 これに連絡するか、参加してより、すべてのハンドブックは進行中の作業です。
アクは進行中の作業です。ティブなモーションコマンドのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。フィードと速度の成功を収めたものもありました。レートを手伝うことができる場合は、含まれています。むモーションで使用されできる場合は、「タグ」が追加して
されます。 マージされ、LinuxCNCv2.9 に連絡するか、参加してなります

3.11.16 プラズマコントローラの変更 I / Oピン
プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。ピンが必要です。 LinuxCNC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、どのハンドブックは進行中の作業です。ピンが何を手伝うことができる場合は、実行する場合は、かに連絡するか、参加してついて
のハンドブックは進行中の作業です。厳格なルを送信してくールを送信してくは進行中の作業です。ありません。 このハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。では進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマインバーターに連絡するか、参加して CNC インターフェースがあり、コント
ローラーカードに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブハイ入力が使用されされている場合は、と仮定しました。します（例としては、：Mesa7i76e）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

プラズからの初期のスポンサーシップによりマテーブルを送信してくは進行中の作業です。大型フライス盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作するである場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、ジョイントごとに連絡するか、参加して個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。最大/最小さな改善を要求リミットスイッチ
とホーミングスイッチを手伝うことができる場合は、設置されます。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 例としては、外は進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、である場合は、可能しなくなった性があります。があります。 ホーミン
グスイッチがトリガーされる場合は、と、ジョイントは進行中の作業です。かなりゆっくりと減速し、最高のハンドブックは進行中の作業です。精度の成功を収めたものもありました。が得られるソフトウェアとそれられます。 これは進行中の作業です。、
テーブルを送信してくサイズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して見したのはそこでした。合は、ったホーミング速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。トリガーポイントを手伝うことができる場合は、 50〜100mm オーバー
シュートできる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 共有ホームのメンバーに連絡するか、参加して/リミットスイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 HOME_OFFSET で
センサーを手伝うことができる場合は、トリガーポイントから移動され、する場合は、必要があります。そうしないと、マシンがホーミングから外れる場合は、とき
に連絡するか、参加してリミットスイッチ障害がトリガーされます。 これは進行中の作業です。、共有のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加して/リミットスイッチで 50mm 以上のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。移動され、
を手伝うことができる場合は、失う可能しなくなった性があります。がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 これは進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチとリミットスイッチを手伝うことができる場合は、別を停止します。々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して使用されしている場合は、場合は、
は進行中の作業です。発生し続けました。しません。
通常、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ピンが必要です（PlasmaC構成されました。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。推奨される場合は、接続するためのコードを作成しました。が適切でない場合は、がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してくださ

い）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
1.1.1.1 アーク OK（入力）入力）

 有効になっていません。なアークは進行中の作業です。が確立される場合は、と、インバータは進行中の作業です。ドライ接点を合わせてを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じます
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 フィールを送信してくド電源がオフになっを手伝うことができる場合は、 1台のハンドブックは進行中の作業です。インバータ ArcOK端と出力端から子メールを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。インバータ OK端と出力端から子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、入力ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
 通常、M66 で G コードから使用されする場合は、ために連絡するか、参加して motion.digital- <return>nn>ピンのハンドブックは進行中の作業です。 1 つに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されます

3.11.16.1 トーチオン（入力）出力）
 リレーを手伝うことができる場合は、トリガーして、インバーターのハンドブックは進行中の作業です。スイッチのハンドブックは進行中の作業です。トーチを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じます
 インバータのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端から子メールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。トーチを手伝うことができる場合は、リレー出力端と出力端から子メールを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します
 コイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。片側を手伝うことができる場合は、出力ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します
 コイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難し対側を手伝うことができる場合は、フィールを送信してくドパワーアースに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
 機械のオペレーターが操作する式に公開されました。リレーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、コイルを送信してく端と出力端から子メールを送信してく間が経つにつれてに連絡するか、参加してフライバックは進行中の作業です。ダイオード（IN400x シリーズからの初期のスポンサーシップによりなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。し、
ダイオードのハンドブックは進行中の作業です。バンドを手伝うことができる場合は、出力ピンに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するけます。

 ソリッドステートリレーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、出力で極性があります。を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、必要がある場合は、場合は、があります
 状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、外部リレーのハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して Mesaカードのハンドブックは進行中の作業です。オンボードスピンドルを送信してくリレーを手伝うことができる場合は、使用されできます。
 通常、spindle.0.on に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されます

警告
このピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、 false の間は、トーチを有効にしないことを強くお勧めします。有効にしないと、は、トーチを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が有効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたしないこと標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が強くお勧めします。有効にしないと、くお勧めします。勧めします。めします。有効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたしないと標準的な、estop を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が押しし
てもトーチが独立していない場合でも、消えません。えません。

3.11.16.2 フロートスイッチ（入力）入力）
 表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がプロービングに連絡するか、参加して使用されされます。 トーチが材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して当たったときに連絡するか、参加してトーチが上に連絡するか、参加してスライドした場合は、に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。

ティブに連絡するか、参加してなる場合は、センサーまたは進行中の作業です。スイッチ。
 近くにあります接センサー出力を手伝うことができる場合は、選択されましした入力ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。 メカニカルを送信してくスイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、。 スイッチのハンドブックは進行中の作業です。一方

のハンドブックは進行中の作業です。側を手伝うことができる場合は、フィールを送信してくド電源がオフになっに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、スイッチのハンドブックは進行中の作業です。もう一方のハンドブックは進行中の作業です。側を手伝うことができる場合は、入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
 通常、motion.probe-input に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されます

3.11.16.3 オーミックセンサーイネーブル（入力）出力）
 オーミックは進行中の作業です。センシングのハンドブックは進行中の作業です。概略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 出力ピンを手伝うことができる場合は、絶縁リレーのハンドブックは進行中の作業です。一方のハンドブックは進行中の作業です。側に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、もう一方のハンドブックは進行中の作業です。側を手伝うことができる場合は、フィールを送信してくド電源がオフになっグランドに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
 非 PlasmaC構成されました。では進行中の作業です。、通常は進行中の作業です。 motion.digital-out- <return>nn>に連絡するか、参加してよってトリガーされる場合は、ため、M62 / M63 / M64 / M65

に連絡するか、参加してよって G コードで制御するできます。
3.11.16.4 オーミックセンシング（入力）入力）

 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して示したオームのメンバーに連絡するか、参加して検知りません。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して従って使用されうように連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
 トーチシールを送信してくドが材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して接触します。する場合は、と、絶縁された電源がオフになっがリレーを手伝うことができる場合は、トリガーします。
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 フィールを送信してくド電源がオフになっを手伝うことができる場合は、一方のハンドブックは進行中の作業です。出力端と出力端から子メールを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、もう一方を手伝うことができる場合は、入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
 光結合は、ソリッドステートリレーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、リレーのハンドブックは進行中の作業です。極性があります。に連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
 通常、motion.probe-input に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。され、フロートスイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、こともできます。
ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常ののハンドブックは進行中の作業です。とおり、プラズからの初期のスポンサーシップによりマテーブルを送信してくは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、集中の作業です。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して使用されし、通常のハンドブックは進行中の作業です。 estops が追加してされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してすでに連絡するか、参加して約しています。 15 のハンドブックは進行中の作業です。入

力を手伝うことができる場合は、消費しています。 他の人は他の見解を持っていますが、しています。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。人は進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。見したのはそこでした。解しておく必要のある重要なユーザーを手伝うことができる場合は、持ちました。っていますが、MPG、スケールを送信してくと軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。選択されましスイッチ、および時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。
経つにつれて過する間とともに連絡するか、参加して追加してしたいそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して、Mesa7i76e が安価なな 7i96 よりも好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてまれる場合は、というのハンドブックは進行中の作業です。が
筆者であるのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。見したのはそこでした。です。 テーブルを送信してくでサーボを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。選択されまし肢とサブディレクトリが含まれています。 特定のがあります。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。サプライヤもあ
りますが、Mesaエコシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加してマシンを手伝うことができる場合は、設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。する場合は、と、THCAD ボードを手伝うことができる場合は、使用されしてアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、こ
とが簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してなります。

3.11.16.5 トーチブレイクアウェイ
 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。述されたのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、トーチがクは進行中の作業です。ラッシュして脱が落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでした場合は、に連絡するか、参加してトリガーされる場合は、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。センサーを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字ける場合は、必要があ

ります。
 通常、これは進行中の作業です。 halui.program-pause に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。される場合は、ため、障害を手伝うことができる場合は、修正してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびできます。

3.11.17 プラズマコントローラーの変更Gコード
ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマコントローラーは進行中の作業です。、G コードから設定しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 Linuxcnc は進行中の作業です。、アナのロビーでロ

グコマンドのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 M67 / M68、デジタルを送信してく（オン/オフコマンド）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 M62-M65 を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてこれを手伝うことができる場合は、サポートし
ます。 これがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して実装にされる場合は、かは進行中の作業です。完全に機に連絡するか、参加して任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。です。 LinuxCNCPlasmaC構成されました。がこれを手伝うことができる場合は、どのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して行うかを手伝うことができる場合は、
見したのはそこでした。てみましょう。

1.1.1.1 PlasmaC で動作材料設定をテストする選択された平面し、その歴史材料の歴史送り速度り速度速度をテストする使用します。
M190 Pn
M66 P3 L3 Q1
F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>
M3 S1

Note

PlasmaC マテリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がテーブルの制御がに見つかりました多くの数のエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコが独立していない場合でも、あるユーザーは、Q1 パラメータを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が増やす必要がある場やす必要が独立していない場合でも、ある場
合でも、が独立していない場合でも、あります（例：Q2）

3.11.17.1 THC 操作の歴史有効化/無効化：
M62 P2 will disable THC (synchronised with motion)
M63 P2 will enable THC(synchronised with motion)
M64 P2 will disable THC (immediately)
M65 P2 will enable THC(immediately)
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3.11.17.2 切削速度をテストする下げるげる:(例：穴あけ用）あけ用）用）
M67 E3 Q0 would set the velocity to 100% of requested~speed
M67 E3 Q40 would set the velocity to 40% of requested~speed
M67 E3 Q60 would set the velocity to 60% of requested~speed
M67 E3 Q100 would set the velocity to 100% of requested~speed

3.11.17.3 カッター補正：
G41.1 D#<_hal[plasmac_run.kerf-width-f]> ; for left of programmed path
G42.1 D#<_hal[plasmac_run.kerf-width-f]> for right of programmed path
G40 to turn compensation off

Note

インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、テグレーターは、上記のさまざまな LinuxcncG コードコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドの Linuxcnc ドキュメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トに見つかりました精通していしてい
る必要が独立していない場合でも、あります。

3.11.18 外部オフセットとプラズマ切断プライマー
外部オフセットは進行中の作業です。、バージョン 2.8 で Linuxcnc に連絡するか、参加して導入されました。外部とは進行中の作業です。、軌道計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画と担当者であるが何も知りません。らない

G コードのハンドブックは進行中の作業です。外部に連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、適用されできる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。例としては、を手伝うことができる場合は、挙げて説明するのが最も簡単です。カム上のげて説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が最も簡単な方法が求められました。です。カムのメンバーに連絡するか、参加して上のハンドブックは進行中の作業です。
ローブを手伝うことができる場合は、加して工する場合は、ために連絡するか、参加して数式に公開されました。に連絡するか、参加してよって外部オフセットが適用されされている場合は、旋盤を制御するを手伝うことができる場合は、想像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようしてみてください。そのハンドブックは進行中の作業です。ため、
旋盤を制御するは進行中の作業です。カット直径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、固定しました。直径と長さを含めることに連絡するか、参加して設定しました。して盲目を集めた的ライセンシーであるに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するし、外部オフセットがツールを送信してくを手伝うことができる場合は、出し入れして、適用されされた
外部オフセットを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてカムのメンバーに連絡するか、参加してローブを手伝うことができる場合は、加して工します。このハンドブックは進行中の作業です。カムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、加して工する場合は、ように連絡するか、参加して旋盤を制御するを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。と
加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、外部オフセットに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、必要があります。そうしないと、工具のパラメータ化されたリスが移動され、できません。ここで、
ini 変数OFFSET_AV_RATIO が登場します。速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 20％減らし、それをを手伝うことができる場合は、 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。外部オフセットに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、必要があ
る場合は、と判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。したとします。これを手伝うことができる場合は、 0.2 に連絡するか、参加して設定しました。します。このハンドブックは進行中の作業です。結果、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 80％減らし、それをに連絡するか、参加してなります。
外部オフセットは進行中の作業です。、THC を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。トーチ高さを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して強力な方法が求められました。です。 しかし、プラズからの初期のスポンサーシップにより

マは進行中の作業です。すべて高速で急速な加して速である場合は、ため、これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、制限など、する場合は、ことは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。がありません。 幸いなことに、いなこと
に連絡するか、参加して、プラズからの初期のスポンサーシップによりママシンでは進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 THC に連絡するか、参加してよって 100％減らし、それを制御するされている場合は、か、そうでないかのハンドブックは進行中の作業です。どちらかです。 
Linuxcnc のハンドブックは進行中の作業です。外部オフセットのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発中の作業です。に連絡するか、参加して、G コードと THC に連絡するか、参加してよる場合は、 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きは進行中の作業です。相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して排他の国における登録商標です。的ライセンシーであるである場合は、ことが認されるように、スピンドルモーターへの識され
ました。 これに連絡するか、参加してより、外部オフセットを手伝うことができる場合は、だまして、常に連絡するか、参加して 100％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、ことができます。 これを手伝うことができる場合は、
行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくでマシンのハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、 2倍に連絡するか、参加してし、OFFSET_AV_RATIO = 0.5 に連絡するか、参加して設定しました。しま
す。 そうすれば、最大速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 100％減らし、それをがプロービングと THC のハンドブックは進行中の作業です。両方で利用されできる場合は、ように連絡するか、参加してなります。
例としては、：5mm ボールを送信してくねじへのハンドブックは進行中の作業です。ダイレクは進行中の作業です。トドライブを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた NEMA23 モーターを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたメートルを送信してく法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作するでは進行中の作業です。、

60mm /秒のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。と 700mm /秒/秒のハンドブックは進行中の作業です。加して速度の成功を収めたものもありました。がステップを手伝うことができる場合は、失うことなく安全に機な値である場合は、と判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。されました。 こ
のハンドブックは進行中の作業です。マシンでは進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して設定しました。します。
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[AXIS_Z]
OFFSET_AV_RATIO = 0.5
MAX_VELOCITY = 120
MAX_ACCELERATION = 1400

このハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられたジョイントでは進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。変数と加して速度の成功を収めたものもありました。変数が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して設定しました。されます。
[JOINT_n]
MAX_VELOCITY = 60
MAX_ACCELERATION = 700

外部オフセット（V 2.8 以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。[AXIS_ <return>letter>]セクは進行中の作業です。ショ
ンおよび Linuxcnc ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。外部軸の移動を協調制御できます。オフセットを手伝うことができる場合は、お読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みください。

3.11.19 MesaTHCADでアーク電圧を読み取るアーク電圧サンプリングを読み取る読み取るみ取るるハイパーセンシング
Mesa THCAD ボードは進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、敵対的ライセンシーであるなノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求い電気まぐれな「リアルタイム」環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、向に動かすようにドライブに命令するけに連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。された、非常に連絡するか、参加して手
頃な価格の正確な電圧な価な格のハンドブックは進行中の作業です。正確な電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを-周波数変換に使用される、より安価な器がです。 内部的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 0〜10 ボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。があります。 このハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、ドキュメ
ントに連絡するか、参加して記載されているされている場合は、ように連絡するか、参加して、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。抵抗をシミュレートします。 マシンが停止を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことで簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して拡張を試すことが提できます。 このハンドブックは進行中の作業です。ボードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、0〜5 ボ
ルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい THCAD-5、0〜10 ボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 THCAD-10、および 300 ボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。拡張を試すことが提範囲で、理事会はこれに同意しました。用されに連絡するか、参加して事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して校正
された THCAD-300 のハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。バージョンがあります。 各ドライブには、ボードは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加して校正され、0 ボルを送信してくトおよびフルを送信してくスケールを送信してく
でのハンドブックは進行中の作業です。周波数を手伝うことができる場合は、示すステッカーがボードに連絡するか、参加して貼り付け、問題の診断を支援しようとしている人々と共有するられています。 LinuxCNC で使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、ボード上のハンドブックは進行中の作業です。適切なリン
クは進行中の作業です。で 1/32除する必要があります。数を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、指定しました。された周波数も 32 で除する必要があります。算します。してください。これは進行中の作業です。
1 kHz サーボスレッドに連絡するか、参加して適しています。また、THCAD が出力を手伝うことができる場合は、平均化し、スクリプトを作成するための多くの試みして平滑ポンプ信号があります。 化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、長し続けるにつれて、くする場合は、こと
ができます。

THCAD出力を手伝うことができる場合は、デコードする場合は、方法が求められました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。がある場合は、ため、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。架空のハンドブックは進行中の作業です。キャリブレーションデータを手伝うことができる場合は、使
用されして Mesa7i76e と THCAD-10 に連絡するか、参加してついて少なくともし考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えてみましょう。
 フルを送信してくスケールを送信してく 928,000Hz（1/32 29,000 Hz）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 0 volt 121,600 Hz (1/32 3,800 Hz)

フルを送信してくスケールを送信してくは進行中の作業です。 10 ボルを送信してくトである場合は、ため、1 ボルを送信してくトあたりのハンドブックは進行中の作業です。周波数は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
(29,000 - 3,800) / 10 = 2,520 Hz per volt

（29,000-3,800）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所/ 10 = 2,520 Hz /ボルを送信してくト
(2520 * 5) + 3,800 = 16,400

これで、周波数を手伝うことができる場合は、同等のハンドブックは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、方法が求められました。がかなり明したこのペーパーを参照してください。確に連絡するか、参加してなる場合は、は進行中の作業です。ずです。
Volts = (frequency - 3,800) / 2,520
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1.1.1.1 THCAD 接続
高電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを側：
 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これまたは進行中の作業です。生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、 IN +および IN-に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します
 相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。ケーブルを送信してくシールを送信してくドを手伝うことができる場合は、シールを送信してくド接続するためのコードを作成しました。に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
 もう一方のハンドブックは進行中の作業です。シールを送信してくド端と出力端から子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、フレームのメンバーに連絡するか、参加してアースに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
7i76e に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、と仮定しました。して、出力を手伝うことができる場合は、スピンドルを送信してくエンコーダ入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
 THCAD + 5v から TB3 ピン 6（+5 VP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 THCAD -5v から TB3 ピン 1（GND）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 THCAD FOUT +から TB3 ピン 7（ENC A +）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 THCAD FOUT-から TB3 ピン 8（ENC A-）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

3.11.19.1 THCAD FOUT-から TB3 ピン 8（入力）ENC A-）
ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください（Mesa 7i76e を手伝うことができる場合は、想定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

setp hm2_7i76e.0.encoder.00.scale -1
setp hm2_7i76e.0.encoder.00.counter-mode 1

コントローラのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、入れ、Halshow（Axis：Show Homing Configuration）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、ドリルを送信してくダウンして
hm2_7i76e.0.encoder.00.velocity ピンを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけます。 0 ボルを送信してくトが適用されされる場合は、と、0 ボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。周波数（このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。
3,800）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。周りを手伝うことができる場合は、ホバリングする場合は、は進行中の作業です。ずです。 9 ボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。バッテリーを手伝うことができる場合は、つかみ、IN +と IN-に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。 THCAD-

10 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、予想される場合は、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。できる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。 （架空のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。 26,480）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。テストに連絡するか、参加して合は、格する場合は、
と、LinuxCNC プラズからの初期のスポンサーシップによりマコントローラーを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、準備を手伝うことができる場合は、が整する高レベルのコントローラー、つまりモーいます。

3.11.19.2 使用するモデル THCAD

THCAD-5 は進行中の作業です。、オームのメンバーに連絡するか、参加してセンシングに連絡するか、参加して使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して便利です。 THCAD-10 がより柔軟なデバイスであり、ス
ケーリングを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して変更する許可できる場合は、ことは進行中の作業です。間が経つにつれて違いありません。 ただし、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを器がが組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。まれた安価ななプラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機
で問題でした。この時までに、となる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、注意が作成されました。点を合わせてが 1 つあります。 つまり、内部抵抗をシミュレートします。 マシンが停止は進行中の作業です。 THCAD に連絡するか、参加してよってそれ自体のハンドブックは進行中の作業です。外部抵抗をシミュレートします。 マシンが停止のハンドブックは進行中の作業です。
一部である場合は、と検出され、誤った結果を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。す可能しなくなった性があります。があります。 たとえば、Everlast プラズからの初期のスポンサーシップによりマカッターのハンドブックは進行中の作業です。 16：1仕
切りは進行中の作業です。、24：1 として扱う必要があります（う必要があります（50：1 は進行中の作業です。 75：1 に連絡するか、参加してなります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これは進行中の作業です。、より評判のハンドブックは進行中の作業です。良したいと考えていましたいブランド
（Thermal Dynamics、Hypertherm、ESAB など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。問題でした。この時までに、に連絡するか、参加してなりません。 したがって、予想よりも低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。電
圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが見したのはそこでした。られる場合は、場合は、は進行中の作業です。、THCAD を手伝うことができる場合は、再構成されました。して生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ことが望みます。 キャリッジが正の限界に移動ましい場合は、があります。

プラズからの初期のスポンサーシップによりマアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをは進行中の作業です。潜在的ライセンシーであるに連絡するか、参加して致させるという問題が発生し続けました。命的ライセンシーであるである場合は、ことを手伝うことができる場合は、思います。い出して、ここに連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。提案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンされた基づいて構築できるため準があります。
パイロットアークは進行中の作業です。スタート重大な EMI が発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。は進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最いため、当社ののハンドブックは進行中の作業です。建設ガイドラインに連絡するか、参加して従って使用されえば、コン

トロールを送信してくパネルを送信してくに連絡するか、参加して THCAD を手伝うことができる場合は、安全に機に連絡するか、参加して設置されます。できる場合は、は進行中の作業です。ずです。
 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを器ががない場合は、は進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機内に連絡するか、参加してスケーリング抵抗をシミュレートします。 マシンが停止を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けてコントロールを送信してくパネルを送信してくに連絡するか、参加して THCAD を手伝うことができる場合は、

取り組みを開始するために、結果としてり付き数字ける場合は、か、HF 始するために、結果として動され、機のハンドブックは進行中の作業です。提案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して従って使用されってください。
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 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを器がを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、コントロールを送信してくパネルを送信してくに連絡するか、参加して THCAD-10 を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けます。 120 アンペアのハンドブックは進行中の作業です。サーマルを送信してく
ダイナのロビーでミクは進行中の作業です。スプラズからの初期のスポンサーシップによりマカッターを手伝うことができる場合は、使用されしたこのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。では進行中の作業です。、問題でした。この時までに、は進行中の作業です。ありませんでした。

HF スタート周波数信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 EMIノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して受けました。けに連絡するか、参加してくいため、THCAD を手伝うことができる場合は、インバーターに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けま
す。
 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを器ががなく、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機のハンドブックは進行中の作業です。内部に連絡するか、参加して余裕がある場合は、プラズマ切断機の内部にがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機のハンドブックは進行中の作業です。内部に連絡するか、参加して THCAD-300 を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字

けます。
 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを器ががなく、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機のハンドブックは進行中の作業です。内部に連絡するか、参加してスペースがない場合は、は進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機のハンドブックは進行中の作業です。外部のハンドブックは進行中の作業です。金属ケースに連絡するか、参加して

THCAD-10 を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字け、内部のハンドブックは進行中の作業です。 IN +と IN-のハンドブックは進行中の作業です。それぞれに連絡するか、参加してスケーリング抵抗をシミュレートします。 マシンが停止のハンドブックは進行中の作業です。 50％減らし、それをを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けます。 プラズからの初期のスポンサーシップによりマ
カッターケースなのハンドブックは進行中の作業です。で、ケースから致させるという問題が発生し続けました。命的ライセンシーであるな電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが出る場合は、ことは進行中の作業です。ありません。

 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを器がを手伝うことができる場合は、お持ちました。ちのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機のハンドブックは進行中の作業です。外側のハンドブックは進行中の作業です。金属ケースに連絡するか、参加して THCAD-10 を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けてください
コネクは進行中の作業です。タに連絡するか、参加して表示される場合は、生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをこのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、アークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として方法が求められました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、致させるという問題が発生し続けました。命的ライセンシーであるなショックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、

ために連絡するか、参加して回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートに連絡するか、参加してすでに連絡するか、参加して抵抗をシミュレートします。 マシンが停止が含まれています。まれている場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、このハンドブックは進行中の作業です。抵抗をシミュレートします。 マシンが停止（通常は進行中の作業です。 200k オームのメンバーに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があできる場合は、ように連絡するか、参加して
THCAD-10 を手伝うことができる場合は、お勧めします。めします これらのハンドブックは進行中の作業です。抵抗をシミュレートします。 マシンが停止器がは進行中の作業です。 THCAD-300 に連絡するか、参加してよって報が含まれています。告してください。された電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、歪めるため、スケーリングめる場合は、ため、スケーリング
抵抗をシミュレートします。 マシンが停止器がを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、場合は、。

3.11.20 ポストプロセッサとネスティング
プラズからの初期のスポンサーシップによりマは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてで他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 CNC操作と同じです。

1. CAD で設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されています（DXF または進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。 SVG形式に公開されました。で出力されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
2. CAM で処理され、マシンに連絡するか、参加してロードされる場合は、最終的ライセンシーであるな G コードが生し続けました。成されました。されます
3. CNCG コードコマンドに連絡するか、参加してよる場合は、部品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。。

Inkscape および G-Codeツールを送信してくで良したいと考えていましたい結果を手伝うことができる場合は、達成されました。する場合は、人もいますが、SheetCam は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して手頃な価格の正確な電圧な価な格のハンドブックは進行中の作業です。ソ
リューションであり、Linuxcnc で利用されできる場合は、ポストプロセッサが多くの人がコードの小さな改善を要求数あります。 SheetCam は進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。用され
に連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。された多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。高度の成功を収めたものもありました。な機能しなくなったを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えており、価な格も手頃な価格の正確な電圧で、定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるなプラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。を手伝うことができる場合は、行う人に連絡するか、参加してとっては進行中の作業です。簡単な方法が求められました。で
す。

3.11.21 ノイズの変更多い電気環境向けの設計い電気環境向けの設計電気環境向けのプラズマ切断プライマーけの変更設計
プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。は進行中の作業です。本質的ライセンシーであるに連絡するか、参加して非常に連絡するか、参加して敵対的ライセンシーであるで騒々のためにメーリングリストを設定しました。しい電気まぐれな「リアルタイム」環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、です。 EMI のハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、がある場合は、場合は、、問題でした。この時までに、は進行中の作業です。正しく機能しなくなったし

ません。 より明したこのペーパーを参照してください。白になりました。な例としては、では進行中の作業です。、トーチを手伝うことができる場合は、発射するとコンピューターが再起動しますが、他の奇妙な症状がいくつもする場合は、とコンピューターが再起動され、しますが、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。奇妙な症状がいくつもな症状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すがいくつも
発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 それらは進行中の作業です。ほとんどすべて、トーチが切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。されている場合は、とき、つまり最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して発射するとコンピューターが再起動しますが、他の奇妙な症状がいくつもされた
ときに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み発生し続けました。します。

したがって、システムのメンバーに連絡するか、参加してビルを送信してくダーは進行中の作業です。、コンポーネントを手伝うことができる場合は、慎重に連絡するか、参加して選択されましし、電磁干渉（EMI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、ため
に連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。過する間酷な環境で動作しているため、な環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、に連絡するか、参加して対処する場合は、ために連絡するか、参加してゼロから設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。する場合は、必要があります。 これを手伝うことができる場合は、怠ると、多くの人が必須機能と見なす機能の欠如を回避しようとして、何時間にもわたって無駄る場合は、と、無数のハンドブックは進行中の作業です。無駄なトラブルを送信してく
シューティングが発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。
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Mesa 7i76eや安価なな 7i96 などのハンドブックは進行中の作業です。イーサネットボードを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、PC を手伝うことができる場合は、電子メールを送信してく機器がやプラズからの初期のスポンサーシップによりママシンから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。し
て配置されます。できる場合は、ように連絡するか、参加してなります。 このハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアでは進行中の作業です。、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップにより耐性があります。がは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して高い 24 ボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ロジックは進行中の作業です。システ
ムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、こともできます。 コンポーネントは進行中の作業です。、メインアースに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。された金属製のハンドブックは進行中の作業です。筐体に連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字ける場合は、必要が
あります。 主電源がオフになっ接続するためのコードを作成しました。に連絡するか、参加して EMI フィルを送信してくタを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字ける場合は、ことを手伝うことができる場合は、強くお勧めします。めします。 最も簡単な方法が求められました。な方法が求められました。は進行中の作業です。、PCや電化し、スクリプトを作成するための多くの試み製
品だけを相互に接続できるモジュールで一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して使用されされている場合は、 EMI フィルを送信してくター付き数字き主電源がオフになっ IEC コネクは進行中の作業です。ターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことです。これに連絡するか、参加してより、余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、
な作業です。を手伝うことができる場合は、行うことなくこれを手伝うことができる場合は、実現します。できます。 主電源がオフになっ、高電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをモーターワイヤ、およびロジックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするが互に接続できるモジュールいに連絡するか、参加して可能しなくなった
な限など、り分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。される場合は、ように連絡するか、参加して、エンクは進行中の作業です。ロージャ内のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。レイアウトを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とします。 交差する場合は、必要がある場合は、
場合は、は進行中の作業です。、90度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して保ちます。

MesaElectronics のハンドブックは進行中の作業です。 PeterWallace が提案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンします。 「分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを器がを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた CNC互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマ源がオフになっがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、他の国における登録商標です。
のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。モーションハードウェアを手伝うことができる場合は、使用されして電子メールを送信してく機器がのハンドブックは進行中の作業です。筐体内に連絡するか、参加して THCAD を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けます。 手動され、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ源がオフになっが
あり、生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマ電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてっている場合は、場合は、は進行中の作業です。、THCAD を手伝うことができる場合は、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ源がオフになっのハンドブックは進行中の作業です。できる場合は、だけ近くにありますくに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けます（プラ
ズからの初期のスポンサーシップによりマ源がオフになっのハンドブックは進行中の作業です。ケースが収めたものもありました。まる場合は、場合は、でも）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ローサイドを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。 THCAD 接続するためのコードを作成しました。は進行中の作業です。プラ
ズからの初期のスポンサーシップによりマ源がオフになっから完全に機に連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。されています。 THCAD に連絡するか、参加してシールを送信してくドボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、シールを送信してくドは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマ源がオフになっのハンドブックは進行中の作業です。
アースでは進行中の作業です。なく、電子メールを送信してくエンクは進行中の作業です。ロージャのハンドブックは進行中の作業です。アースに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があります。」

モーターケースとトーチから別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。アース線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。央のタブにのハンドブックは進行中の作業です。スター接地点を合わせてに連絡するか、参加して戻ると、すことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 プラズからの初期のスポンサーシップによりマ
アースリードを手伝うことができる場合は、このハンドブックは進行中の作業です。ポイントに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、オプションでアースロッドを手伝うことができる場合は、マシンのハンドブックは進行中の作業です。できる場合は、だけ近くにありますくでアースに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し
ます（特に連絡するか、参加して、HF スタートプラズからの初期のスポンサーシップによりママシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

モーターへのハンドブックは進行中の作業です。外部配線からの逸脱がは進行中の作業です。、回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートを手伝うことができる場合は、通過する間する場合は、電流を手伝うことができる場合は、処理できる場合は、ように連絡するか、参加してシールを送信してくドし、適切なサイズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してする場合は、必要があ
ります。 シールを送信してくドは進行中の作業です。モーター側で未接続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してし、コントロールを送信してくボックは進行中の作業です。ス側で接地する場合は、必要があります。 コン
トロールを送信してくボックは進行中の作業です。スへのハンドブックは進行中の作業です。コネクは進行中の作業です。タに連絡するか、参加して追加してのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、検討してください。これに連絡するか、参加してより、アースを手伝うことができる場合は、コント
ロールを送信してくボックは進行中の作業です。スまで延テストの結果に基づいて、最大ステッ長し続けるにつれて、し、ステッピング/サーボモーターコントローラー自体でシャーシに連絡するか、参加してアースする場合は、ことがで
きます。
私の構成たちは進行中の作業です。、オームのメンバーに連絡するか、参加して検知りません。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートに連絡するか、参加して誘導される場合は、電気まぐれな「リアルタイム」ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、抱えている商用システムビルダーを少なくともえている場合は、商用されシステムのメンバーに連絡するか、参加してビルを送信してくダーを手伝うことができる場合は、少なくともなくとも 1

人知りません。っています。 これは進行中の作業です。フェライトビーズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、使用されしてケーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、巻き付けます。 保護のためにリレーを古いペンチューブに入れくことで軽減できますが、オームのメンバーに連絡するか、参加して検知りません。信してく号すべてを外部とリンクするが
電子メールを送信してく機器がのハンドブックは進行中の作業です。筐体に連絡するか、参加して入る場合は、場所に連絡するか、参加して電力線からの逸脱がフィルを送信してくタを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてフィードを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、こともお勧めします。めします。
予算します。内でプラズからの初期のスポンサーシップによりママシンを手伝うことができる場合は、構築する動き（する場合は、マスターである場合は、 TommyBerisha は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して述されたべています。 それらは進行中の作業です。非
常に連絡するか、参加して優れています。れており、フィルを送信してくタリングは進行中の作業です。優れています。れており、完全に機に連絡するか、参加して絶縁されており、電流が制限など、されています（これは進行中の作業です。何か
がうまくいかない場合は、に連絡するか、参加して非常に連絡するか、参加して重要に連絡するか、参加してなります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 負ののハンドブックは進行中の作業です。出力端と出力端から子メールを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、必要があります。接
地接点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。ない電源がオフになっケーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、だけです）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所」。

3.11.22 ウォーターテーブル
トーチのハンドブックは進行中の作業です。カットレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求水位は進行中の作業です。約しています。 40mm である場合は、必要があります。スラットのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してスペースがある場合は、と、
カット中の作業です。に連絡するか、参加して水が水平に連絡するか、参加してなって逃げることができます。カットされている金属プレートの上に少し水があると、そげる場合は、ことができます。カットされている場合は、金属プレートのハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加して少なくともし水がある場合は、と、そ
れが取り組みを開始するために、結果としてり除する必要があります。かれる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で本当に連絡するか、参加していいです。 ほんのハンドブックは進行中の作業です。少なくともしのハンドブックは進行中の作業です。ほこりのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。で、それを手伝うことができる場合は、水没させるのが最善の方法ですが、させる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が最善に興味を持つようになりました。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。ですが、
トーチを手伝うことができる場合は、腐食させるので、パートタイムで使用するシステムにはお勧めできません。 重曹を水に加えると、スさせる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、パートタイムのメンバーに連絡するか、参加してで使用されする場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。お勧めします。めできません。 重曹を水に加えると、スを手伝うことができる場合は、水に連絡するか、参加して加してえる場合は、と、ス
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ラットが水中の作業です。に連絡するか、参加してある場合は、ときに連絡するか、参加して腐食させるので、パートタイムで使用するシステムにはお勧めできません。 重曹を水に加えると、スする場合は、ことがなく、水蒸気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。臭いも軽減されるため、テーブルを長年にわたって良いも軽減される場合は、ため、テーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、長し続けるにつれて、年に連絡するか、参加してわたって良したいと考えていました
好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてな状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して保つことができます。 一部のハンドブックは進行中の作業です。人々のためにメーリングリストを設定しました。は進行中の作業です。、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを縮したプラズマアークがゾーン空気まぐれな「リアルタイム」入口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた貯水池を使用して、必要に応じて貯水池を手伝うことができる場合は、使用されして、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて貯水池を使用して、必要に応じて貯水池
から地下で、このドキュメントをコピー、配布、および水面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がまで水を手伝うことができる場合は、押すかし上げ、水位のハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してします。

3.11.23 ダウンドラフトテーブル
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。市販のテーブルはダウンドラフト設計を利用しているため、ファンを使用してスラットから空気を吸いのハンドブックは進行中の作業です。テーブルを送信してくは進行中の作業です。ダウンドラフト設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。を手伝うことができる場合は、利用されしている場合は、ため、ファンを手伝うことができる場合は、使用されしてスラットから空気まぐれな「リアルタイム」を手伝うことができる場合は、吸いい
込む」という選択を行います。み、煙や火花を捕らえます。 多くの場合、テーブルはゾーン化されているため、トーチの下のセクションのみや火花を発生させ、空気をイオン化し、小さなプラズマ炎を生を手伝うことができる場合は、捕らえます。 多くの場合、テーブルはゾーン化されているため、トーチの下のセクションのみらえます。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、テーブルを送信してくは進行中の作業です。ゾーン化し、スクリプトを作成するための多くの試みされている場合は、ため、トーチのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。み
が出て行くベントに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびかれ、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、エアラムのメンバーに連絡するか、参加してとエアソレノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイドを手伝うことができる場合は、使用されしてシャッターが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。 モー
ションピンのハンドブックは進行中の作業です。 1 つと lincurve コンポーネントからのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、使用されして、下で、このドキュメントをコピー、配布、および降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および気まぐれな「リアルタイム」流ゾーンを手伝うことができる場合は、正
しい出力ピンに連絡するか、参加してマップする場合は、場合は、、これらのハンドブックは進行中の作業です。ゾーンのハンドブックは進行中の作業です。トリガーは進行中の作業です。比較的ライセンシーである簡単な方法が求められました。です。

3.11.24 速度なオプションと加速の変更ための変更設計
プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。では進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。と加して速が重要です。 加して速が高ければ高いほど、コーナのロビーでーを手伝うことができる場合は、ネゴシエートする場合は、ときに連絡するか、参加してマ

シンが減速する場合は、必要が少なくともなくなります。 これは進行中の作業です。、ねじり剛性があります。を手伝うことができる場合は、犠牲にするようにプランナーに指示しますに連絡するか、参加してする場合は、ことなく、ガントリーを手伝うことができる場合は、可能しなくなったな限など、り軽
量に連絡するか、参加してする場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 100mm x 100mm x 2mm のハンドブックは進行中の作業です。アルを送信してくミニウムのメンバーに連絡するか、参加してボックは進行中の作業です。スセクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、80mm 

x 80mm のハンドブックは進行中の作業です。 T スロット押すかし出しと同等のハンドブックは進行中の作業です。ねじり剛性があります。を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えていますが、62％減らし、それを軽量です。 では進行中の作業です。、T スロットのハンドブックは進行中の作業です。利便
性があります。は進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーを手伝うことができる場合は、上回りまたは反っていますか？

3.11.25 モーター回転あたりの移動距離あたりの変更移動距離
ステッピングモーターは進行中の作業です。共振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動に連絡するか、参加して悩まされる可能性があり、時間の経過とともにまされており、ダイレクは進行中の作業です。トドライブピニオンは進行中の作業です。モーターが不利な条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで動され、

作している場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 理想的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりママシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、モーター 1回りまたは反転する速度を定義するあたり約しています。
15〜25mm のハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が理想的ライセンシーであると見したのはそこでした。なされますが、1回りまたは反転する速度を定義するあたり約しています。 30mm でも許容されます。 Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 3：1 または進行中の作業です。
5：1 のハンドブックは進行中の作業です。減速ドライブを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた 5mm ピッチのハンドブックは進行中の作業です。ボールを送信してくねじが理想的ライセンシーであるです。

3.11.26 PlasmaCLinuxCNCプラズマ構成
HAL コンポーネント（plasmac.hal）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と Axis および Gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。完全に機な構成されました。で構成されました。される場合は、 PlasmaC構成されました。は進行中の作業です。、

2015年頃な価格の正確な電圧からプラズからの初期のスポンサーシップによりマコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。理解しておく必要のある重要なユーザーを手伝うことができる場合は、深くに入る前に、その質問に答えようとします。めてきた LinuxCNC オープンソース運動され、のハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くからかなりのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。
見したのはそこでした。を手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてっています。 PlasmaC を手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。動され、作状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。テストと開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発作業です。。 回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。から G コードのハンドブックは進行中の作業です。
制御すると構成されました。まですべてが含まれています。まれています。 さらに連絡するか、参加して、PlasmaC は進行中の作業です。 Proma 150 などのハンドブックは進行中の作業です。外部 THC を手伝うことができる場合は、サポートしますが、
Mesa コントローラーと組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、と、インテグレーターが敵対的ライセンシーであるなプラズからの初期のスポンサーシップによりマ環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、に連絡するか、参加して対処する場合は、ために連絡するか、参加して構築する動き（された
MesaTHCAD 電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを-周波数変換に使用される、より安価な器がを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができる場合は、ため、実際のに連絡するか、参加して独自のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してなります。

PlasmaC は進行中の作業です。スタンドアロンで設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されており、カッティングチャートを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、機能しなくなったが含まれています。まれていますが、
SheetCam などのハンドブックは進行中の作業です。ポストプロセッサで使用されされる場合は、機能しなくなったも含まれています。まれています。
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PlasmaC システムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Linuxcnc のハンドブックは進行中の作業です。バージョン 2.8 以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して含まれています。まれる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。 このハンドブックは進行中の作業です。ガイドのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。バー
ジョンが作成されました。されて以来ました。、現します。在は進行中の作業です。かなり成されました。熟しており、大幅に強化されています。 しており、大幅に高まり始めています。に連絡するか、参加して強化し、スクリプトを作成するための多くの試みされています。 Plasmac は進行中の作業です。、オープンソース
価な格で独自のハンドブックは進行中の作業です。ハイエンドプラズからの初期のスポンサーシップによりマ制御するシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えている場合は、ため、今後の月曜日に開催されました。何年に連絡するか、参加してもわたって
LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマサポートを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。

3.11.27 HyperthermRS485制御
一部のハンドブックは進行中の作業です。 Hypertherm プラズからの初期のスポンサーシップによりマカッターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、コントローラー（Linuxcnc など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が amps.pressure とモードを手伝うことができる場合は、設
定しました。できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、 RS485 インターフェースがあります。 これを手伝うことができる場合は、実現します。する場合は、ために連絡するか、参加して、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。人が Python で記述されたさ
れたユーザースペースコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されしています。 最近くにありますでは進行中の作業です。、Plasmac は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。インターフェイスを手伝うことができる場合は、ネイ
ティブに連絡するか、参加してサポートする場合は、ように連絡するか、参加してなりました。 使用され方法が求められました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、Plasmac のハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

Hypertherm とユーザースペースコンポーネントで使用されされる場合は、遅くなり、動きが長くなる可能性いボーレートのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせに連絡するか、参加してより、マシンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す
態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。がかなり遅くなり、動きが長くなる可能性くなる場合は、ため、通常、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。場で設定しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことは進行中の作業です。できません。

PC側で使用されする場合は、 RS485 インターフェースを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、際の、ユーザーは進行中の作業です。 USB から RS485へのハンドブックは進行中の作業です。インターフェース
は進行中の作業です。信してく頼できないと報が含まれています。告してください。しています。 ハードウェアベースのハンドブックは進行中の作業です。 RS232 インターフェース（PCI / PCIeやマザーボード
ポートなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と適切な RS485 コンバーターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、信してく頼性があります。のハンドブックは進行中の作業です。高い結果が得られるソフトウェアとそれられます。 一部のハンドブックは進行中の作業です。ユーザーは進行中の作業です。、
Sunix P / N：SER5037A PCI RS2322カード、汎用され XC4136 RS232 から RS485へのハンドブックは進行中の作業です。コンバーター（USB ケーブ
ルを送信してくも含まれています。まれる場合は、場合は、があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で成されました。功したと報が含まれています。告してください。しています。

3.11.28 プラズマ切断プライマー用ポストプロセッサ
CAM プログラムのメンバーに連絡するか、参加して（コンピューター支援するために作成されています。製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、CAD（コンピューター支援するために作成されています。設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と最終的ライセンシーであるな CNC（コン

ピューター数値制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所操作のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。架け橋です。 多くの場合、です。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、G コードのハンドブックは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。マシンまたは進行中の作業です。方言に連絡するか、参加して対して生し続けました。成されました。さ
れる場合は、コードを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ために連絡するか、参加して、ユーザーが構成されました。可能しなくなったなポストプロセッサーが含まれています。まれています。
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 Linuxcncユーザーは進行中の作業です。、Inkscape を手伝うことができる場合は、使用されして.SVGベクは進行中の作業です。ターベースのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 G コードに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、こと

に連絡するか、参加して完全に機に連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提しています。 趣味を持ちました。や家庭でプラズマを使用している場合は、このオプションを検討してください。 でプラズからの初期のスポンサーシップによりマを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、検討してください。 
ただし、ニーズからの初期のスポンサーシップによりがより複雑ではなく、妥協する必要はありません。な場合は、は進行中の作業です。、おそらく最良したいと考えていましたで最も手頃な価格の正確な電圧な価な格のハンドブックは進行中の作業です。ソリューションは進行中の作業です。 SheetCam です。 
SheetCam は進行中の作業です。 Windows と Linux のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、サポートしており、PlasmaC構成されました。を手伝うことができる場合は、含まれています。むポストプロセッサを手伝うことができる場合は、利用されできま
す。 SheetCam を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。シート全に機体に連絡するか、参加してパーツを手伝うことができる場合は、ネストでき、ニーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して合は、わせてツールを送信してくセット
とコードスニペットを手伝うことができる場合は、構成されました。できます。 SheetCam ポストプロセッサは進行中の作業です。、Lua プログラミング言語を提案し、で記述されたされたテ
キストファイルを送信してくであり、通常、正確な要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して合は、わせて簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して変更する許可できます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、SheetCamWeb サ
イトとそのハンドブックは進行中の作業です。サポートフォーラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。人気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ポストプロセッサーが人気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、 Fusion360 パッケージに連絡するか、参加して含まれています。まれていますが、含まれています。まれている場合は、ポ

ストプロセッサーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりが必要です。
LinuxCNC は進行中の作業です。 CNC アプリケーションであり、このハンドブックは進行中の作業です。入門的ライセンシーであるな議が開催されました。論以外のハンドブックは進行中の作業です。 CAM 技術のハンドブックは進行中の作業です。議が開催されました。論は進行中の作業です。 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。外

です。
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4章 ユーザーインターフェース
4.1 AXIS GUI

3.11.29 前の変更書きき
AXIS は進行中の作業です。、ライブプレビューとバックは進行中の作業です。プロットを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。グラフィカルを送信してくフロントエンドです。
 PYTHON で書かれており、TK と OPENGL は進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェイスを手伝うことができる場合は、表示します。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-38 AXIAS ウインドウ
3.11.30 入門

構成されました。が現します。在 AXIS を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。されていない場合は、は進行中の作業です。、.INI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集して構成されました。を手伝うことができる場合は、変更する許可できま
す。 [表示]セクは進行中の作業です。ション DISPLAY 行を手伝うことができる場合は、変更する許可して DISPLAY = AXIS を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります。 サンプルを送信してく構成されました。 SIM / 

AXIS.INI は進行中の作業です。、フロントエンドとして AXIS を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ように連絡するか、参加してすでに連絡するか、参加して構成されました。されています。
1.1.1.1 典型的なセッションなセッション

1. LINUXCNC を手伝うことができる場合は、起動され、します。 
2. E-STOP（F1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、リセットし、マシン電源がオフになっ（F2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします。 
3. すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、原点を合わせて復帰できますが、自動モーします。
4. G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードします。 
5. プレビュープロットを手伝うことができる場合は、使用されして、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが正しいことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 
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6. 材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、ロードします。 
7. ジョギングし、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて TOUCH OFF ボタンを手伝うことができる場合は、使用されして、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して適切なオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。

します。 
8. プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行します。

Note

同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が再度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行するかどうかは、セットアップと標準的な要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するに見つかりましたよって異なります。なります。 より多くのくのマテリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ
アルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がロードしてオフセットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しする必要が独立していない場合でも、ある場合でも、が独立していない場合でも、あります または、移動きが独立していない場合でも、してオフセットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しし
てから、プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が再実行してください。 マテリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がが独立していない場合でも、固定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされている場合でも、は、プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が再度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行
するだけでよい場合でも、が独立していない場合でも、あります。 RUN コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドの詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、メニューを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

3.11.31 AXISディスプレイ
AXIS ウィンドウに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。要素が含まれています。まれています。
 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、表示する場合は、表示領域にお：
 さまざまなアクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行できる場合は、メニューバーとツールを送信してくバー
 手動され、制御するタブ-マシンを手伝うことができる場合は、動され、かしたり、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、オンまたは進行中の作業です。オフに連絡するか、参加してしたり、INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して含まれています。まれて

いる場合は、場合は、は進行中の作業です。クは進行中の作業です。ーラントを手伝うことができる場合は、オンまたは進行中の作業です。オフに連絡するか、参加してしたりできます。
 MDI タブ-G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して 1 行ずつ手動され、で入力できます。 これは進行中の作業です。、どのハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してく G コー

ドが有効になっていません。である場合は、かを手伝うことができる場合は、示すアクは進行中の作業です。ティブ G コードも示します。
 フィードオーバーライド-プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたモーションのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、スケーリングできます。 デフォルを送信してくト

のハンドブックは進行中の作業です。最大値は進行中の作業です。 120％減らし、それをで、INI ファイルを送信してくで別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して設定しました。できます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示
セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 スピンドルを送信してくオーバーライド-スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、増減する場合は、ことができます。
 ジョグ速度の成功を収めたものもありました。-INI ファイルを送信してくで設定しました。された制限など、内でジョグ速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。できます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、INI

ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 最大速度の成功を収めたものもありました。-プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたすべてのハンドブックは進行中の作業です。モーション（スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップによりモーションを手伝うことができる場合は、除する必要があります。く）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、

制限など、できます。
 ロードされた G コードを手伝うことができる場合は、表示する場合は、テキスト表示領域にお。
 マシンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、示すステータスバー。 このハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リーンショットでは進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオンに連絡するか、参加してなって

いて、ツールを送信してくが挿入されておらず、表示される場合は、位置されます。は進行中の作業です。相対（すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、表示）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と実際の
（フィードバックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、表示）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。

1.1.1.1 メニュー項目
.INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。方法が求められました。に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、一部のハンドブックは進行中の作業です。メニュー項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたがグレー表示される場合は、場合は、があります。 構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。詳
細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、INI のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
FILE MENU
 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびく・・・ -標です。準のハンドブックは進行中の作業です。ダイアログボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて、AXIS に連絡するか、参加してロードする場合は、 G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。

 フィルを送信してくタプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ように連絡するか、参加して LINUXCNC を手伝うことができる場合は、設定しました。している場合は、場合は、は進行中の作業です。、それを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくこともできま
す。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、INI構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 FILTER セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 最近くにありますのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく・・・最近くにあります開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいたファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、表示します。
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 編集・・・-INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加してエディターが構成されました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて編
集します。 使用されする場合は、エディターのハンドブックは進行中の作業です。指定しました。のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、DISPLAY セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所込む」という選択を行います。・・・現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、リロードします。 編集した場合は、は進行中の作業です。、変更する許可を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ため
に連絡するか、参加してリロードする場合は、必要があります。 ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったして最初に興味を持ちました。からやり直したい場合は、は進行中の作業です。、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、リ
ロードしてください。 ツールを送信してくバーのハンドブックは進行中の作業です。リロードは進行中の作業です。メニューと同じです。

 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、つけて保存のユーザーインターフェースと・・・現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、新しいバージョンのしい名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。で保存のユーザーインターフェースとします。
 プロパティ・・・早送りと切削送りのハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。。 アクは進行中の作業です。セラレーション、ブレンディング、パスモードは進行中の作業です。
考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があされていないため、報が含まれています。告してください。される場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてよりも短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。くなる場合は、ことは進行中の作業です。ありません。

 工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集・・・-エディタを手伝うことができる場合は、定しました。義するしている場合は、場合は、は進行中の作業です。編集と同じで、ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて
編集できます。

 工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所込む」という選択を行います。・・・ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集した後の月曜日に開催されました。、リロードする場合は、必要があります。
 ラダーエディタ・・・クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、ロードしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、ここから編集できます。 詳細については、に連絡するか、参加して

ついては進行中の作業です。、CLASSICLADDER のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の・・・現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC セッションを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。
MACHINE MENU
 非常停止された、またはまったく機能しなくなった（トグルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所F1・・・-非常停止された、またはまったく機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、変更する許可します。
 機械のオペレーターが操作する電源がオフになっ（トグルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所F2・・・-緊急停止された、またはまったく機能しなくなったがオンに連絡するか、参加してなっていない場合は、は進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作する電源がオフになっのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、変更する許可します。
 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行・・・現します。在ロードされている場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。から実行します。
 選択されましした行から実行・・・最初に興味を持ちました。から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、行を手伝うことができる場合は、選択されましします。 これに連絡するか、参加してより、ツールを送信してくが最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。

のハンドブックは進行中の作業です。予想される場合は、位置されます。に連絡するか、参加して移動され、し、そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。コードが実行される場合は、ため、注意が作成されました。して使用されしてください。
Warning

G コードプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりましたサブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、含まれている場合は、まれている場合でも、は、[選択されていない限り表示されませした行から実行]を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。しないでください。
 ステップ・・・プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、シングルを送信してくブロックは進行中の作業です。で実行します。
 一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった・・・プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったします。
 再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および・・・一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったから実行を手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。
 停止された、またはまったく機能しなくなった・・・実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。 停止された、またはまったく機能しなくなった後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。最初に興味を持ちました。から

開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。
 オプショナのロビーでルを送信してくストップ(M1)M1)・・・M1 に連絡するか、参加して到達し、これがチェックは進行中の作業です。されている場合は、場合は、、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行

は進行中の作業です。 M1 行で停止された、またはまったく機能しなくなったします。 [再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および]を手伝うことができる場合は、押すかして続するためのコードを作成しました。行します。 •「/」で始するために、結果としてまる場合は、行を手伝うことができる場合は、スキップする場合は、-行が/で始するために、結果としてまり、
これがチェックは進行中の作業です。されている場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。スキップされます。

 MDI履歴のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。リア・・・MDI履歴ウィンドウを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアします。
 MDI履歴からコピー・・・MDI履歴を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リップボードに連絡するか、参加してコピーします
 MDI履歴に連絡するか、参加して貼り付け、問題の診断を支援しようとしている人々と共有するり付き数字け・・・クは進行中の作業です。リップボードから MDI履歴ウィンドウに連絡するか、参加して貼り付け、問題の診断を支援しようとしている人々と共有するり付き数字けます
 キャリブレーション・・・キャリブレーションアシスタント（EMCCALIB.TCL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 キャ

リブレーションは進行中の作業です。 HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、[AXIS_L]、[JOINT_N]、[SPINDLE_S]、または進行中の作業です。[TUNE]

セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してある場合は、 INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 SETP に連絡するか、参加して対して、編集およびテスト可能しなくなったなエ
ントリを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

 HAL構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。表示・・・HAL コンポーネント、ピン、パラメーター、信してく号すべてを外部とリンクする、機能しなくなった、およびスレッドを手伝うことができる場合は、
監視できる場合は、 HAL構成されました。ウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。
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 HAL メーター・・・単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピン、信してく号すべてを外部とリンクする、または進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、監視できる場合は、ウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきま
す。

 HAL スコープ・・・HAL値と時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係を手伝うことができる場合は、プロットできる場合は、仮想オシロスコープを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。
 LINUXCNC ステータスのハンドブックは進行中の作業です。表示・・・LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。ステータスを手伝うことができる場合は、示すウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。
 デバッグレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。・・・デバッグレベルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示したり、一部を手伝うことができる場合は、設定しました。したりできる場合は、ウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および

きます。
 原点を合わせて復帰できますが、自動モー・・・1 つまたは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、原点を合わせて復帰できますが、自動モーします。
 原点を合わせて復帰できますが、自動モー解しておく必要のある重要なユーザー消・・・1 つまたは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせて復帰できますが、自動モーを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。します。
 ゼロ座標です。系は最初は混乱する可能性があります。・・・選択されましした座標です。系は最初は混乱する可能性があります。ですべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。します。
 ワークは進行中の作業です。ピースへのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスタッチオフ・・・タッチオフを手伝うことができる場合は、実行する場合は、場合は、、入力された値は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。オフセット

（G92）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって変更する許可された、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ワークは進行中の作業です。ピース（G5X）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準に連絡するか、参加してしています。 タッチオフ
が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と、選択されましした軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。相対座標です。が入力された値に連絡するか、参加してなります。 G コードのハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。 G10L10 を手伝うことができる場合は、参照してください。
してください。

 工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。フィクは進行中の作業です。スチャへのハンドブックは進行中の作業です。タッチオフ・・・タッチオフを手伝うことができる場合は、実行する場合は、場合は、、入力された値は進行中の作業です。 9番目を集めた
（G59.3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準に連絡するか、参加してしており、軸の移動を協調制御できます。オフセット（G92）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。無視されます。 これは進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。固
定しました。位置されます。に連絡するか、参加して工具のパラメータ化されたリスタッチオフフィクは進行中の作業です。スチャがあり、相対座標です。で長し続けるにつれて、さがゼロのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。先端と出力端からがフィクは進行中の作業です。スチャのハンドブックは進行中の作業です。
原点を合わせてに連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して 9番目を集めた（G59.3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。が設定しました。されている場合は、場合は、に連絡するか、参加して便利です。 は進行中の作業です。 0 です。G コード
のハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。 G10L11 を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

VIEW MENU
 上面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的な・・・上面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的な（または進行中の作業です。 Zビュー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って正から負のに連絡するか、参加して見したのはそこでした。た G コードを手伝うことができる場合は、表示します。 

このハンドブックは進行中の作業です。ビューは進行中の作業です。、X と Y を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して最適です。
 回りまたは反転する速度を定義するした上面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的な・・・回りまたは反転する速度を定義するした上面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的な（または進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するした Zビュー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って正から負のに連絡するか、参加して見したのはそこでした。

た G コードも表示されます。 ただし、ディスプレイに連絡するか、参加して合は、わせて X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 90度の成功を収めたものもありました。回りまたは反転する速度を定義するさせて表示す
る場合は、と便利な場合は、があります。 このハンドブックは進行中の作業です。ビューは進行中の作業です。、X と Y を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加しても最適です。

 側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的な・・・側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的な（または進行中の作業です。 Xビュー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、X軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って正から負のに連絡するか、参加して見したのはそこでした。た G コードを手伝うことができる場合は、表示します。
 正面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的な・・・正面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的な（または進行中の作業です。 Yビュー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、Y軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って負のから正に連絡するか、参加して見したのはそこでした。た G コードを手伝うことができる場合は、表示します。 

このハンドブックは進行中の作業です。ビューは進行中の作業です。、X と Z を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して最適です。
 パースペクは進行中の作業です。ティブビュー・・・パースペクは進行中の作業です。ティブビュー（または進行中の作業です。 Pビュー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、調整する高レベルのコントローラー、つまりモー可能しなくなったな視点を合わせてから

パーツを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、 G コードを手伝うことができる場合は、表示します。デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、X +、Y-、Z +です。 位置されます。は進行中の作業です。、マウスとド
ラッグ/回りまたは反転する速度を定義するセレクは進行中の作業です。ターを手伝うことができる場合は、使用されして調整する高レベルのコントローラー、つまりモーできます。 このハンドブックは進行中の作業です。ビューは進行中の作業です。妥協したビューであり、2 次は、高価なインテリジェントモーションコン元できるようにします。ディ
スプレイに連絡するか、参加して 3 つ（9 つまで！）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、表示しようとする場合は、とうまくいきますが、見したのはそこでした。づらい機能しなくなったがあり、
視点を合わせてを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要があります。 。 このハンドブックは進行中の作業です。ビューは進行中の作業です。、3 つ（から 9 つ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。すべてを手伝うことができる場合は、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して表示する場合は、
場合は、に連絡するか、参加して最適です。

Point of View

AXIS ディスの動き。プレイピックメニュービューは、上面図、正する面図、お勧めします。よび側面図を指します。側面図を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。します。 これらの用できます。語と標準的な
は、CNC マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の Z 軸によって生成されるツールとワークピースの動き。が独立していない場合でも、垂直で、正ので、正するの Z が独立していない場合でも、上に見つかりましたある場合でも、に見つかりました正するしいものです。 これは、お勧めします。そらく最も人気
のあるアプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、である垂直で、正のミルの制御がに見つかりました当てはまり、ほとんどすべてのてはまり、ほと標準的なんどすべての EDM マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、、さらに見つかりましたは部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、工
具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。の下で回りと反時計回りを区別する方法を説明する転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。する垂直で、正のタレット旋盤にも当てはまります。に見つかりましたも当てはまり、ほとんどすべてのてはまります。
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ただし、トップ、フロント、サイドという用され語を提案し、は進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。が水平である場合は、標です。準旋盤を制御する、Z軸の移動を協調制御できます。が水平である場合は、水平ミルを送信してく、
または進行中の作業です。逆垂直タレットなど、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 CNC マシンでは進行中の作業です。混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 部品だけを相互に接続できるモジュールが工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。上で回りまたは反転する速度を定義するし、
Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するが下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してなっている場合は、旋盤を制御する！
正のハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。（ほぼ同じです。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所常に連絡するか、参加してパーツから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れている場合は、ことを手伝うことができる場合は、覚えているえておいてください。 したがって、マシンのハンドブックは進行中の作業です。設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。
に連絡するか、参加して精通し、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてディスプレイを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはしてください。

 ディスプレイインチ・・・AXIS ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。スケーリングを手伝うことができる場合は、インチに連絡するか、参加して設定しました。します。
 DISPLAYMM・・・AXIS ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。スケーリングを手伝うことができる場合は、ミリメートルを送信してくに連絡するか、参加して設定しました。します。
 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。表示・・・必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、ロードされた G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。プレビュー

表示を手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。
 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してラピッズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。表示・・・ロードされた G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。プレビュー表示で

は進行中の作業です。、常に連絡するか、参加して送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。動され、き（G1、G2、G3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が白になりました。で表示されます。 ただし、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、
シアンのハンドブックは進行中の作業です。高速移動され、（G0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

 アルを送信してくファブレンドプログラムのメンバーに連絡するか、参加して・・・このハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、複雑ではなく、妥協する必要はありません。なプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。プ
レビューが見したのはそこでした。やすくなりますが、プレビューのハンドブックは進行中の作業です。表示が遅くなり、動きが長くなる可能性くなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。

 ライブプロットのハンドブックは進行中の作業です。表示・・・必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。移動され、に連絡するか、参加して伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダう送り速度の成功を収めたものもありました。パス
（G1、G2、G3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。強調表示を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

 ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示・・・必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、ツールを送信してくコーン/シリンダーのハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことが
できます。

 範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。表示・・・必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、ロードされた G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。（各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。
最大移動され、量）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

 オフセットのハンドブックは進行中の作業です。表示・・・選択されまししたフィクは進行中の作業です。スチャオフセット（G54-G59.3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせて位置されます。は進行中の作業です。、
赤い線は機械の加速能力です。、青い線は実際の機械の速度を表しています。、緑のハンドブックは進行中の作業です。 3本のハンドブックは進行中の作業です。直交線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。セットとして表示できます。 このハンドブックは進行中の作業です。オフセット原点を合わせて（または進行中の作業です。
フィクは進行中の作業です。スチャゼロ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。表示は進行中の作業です。、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

 マシン移動され、限など、界のハンドブックは進行中の作業です。表示・・・INI ファイルを送信してくで設定しました。されている場合は、、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。最大移動され、制
限など、は進行中の作業です。、赤い線は機械の加速能力です。い破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは線からの逸脱がで描かれた長し続けるにつれて、方形のハンドブックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スとして表示されます。 これは進行中の作業です。、新しいバージョンのしい G

コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、とき、または進行中の作業です。 G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、マシンのハンドブックは進行中の作業です。移動され、制限など、内
に連絡するか、参加して収めたものもありました。める場合は、ために連絡するか、参加して必要なフィクは進行中の作業です。スチャオフセットのハンドブックは進行中の作業です。量を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ときに連絡するか、参加して役立ちます。 必要
がなければ、遮断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、ことができます。

 速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。表示・・・速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。表示は進行中の作業です。、マシンが設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してどれだけ近くにありますづいている場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、
のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立つ場合は、があります。 必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

 移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、表示・・・移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。、不明したこのペーパーを参照してください。な G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。めて実行する場合は、ときに連絡するか、参加して
知りません。っておくと非常に連絡するか、参加して便利な項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたです。 ラピッドオーバーライドおよび送り速度の成功を収めたものもありました。オーバー
ライド制御すると組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、ことで、不要な工具のパラメータ化されたリスおよび機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。損なう可能性があ傷を与えるを手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄できます。 G
コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してがデバッグされ、スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して実行されたら、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて「移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。」
表示を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

 ライブプロットのハンドブックは進行中の作業です。消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切・・・ツールを送信してくが軸の移動を協調制御できます。ディスプレイ内を手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、と、G コードパスが強
調表示されます。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。すため、または進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、領域におを手伝うことができる場合は、よりよく見したのはそこでした。る場合は、た
めに連絡するか、参加して、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して強調表示されたパスを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、ことができます。
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 コマンド位置されます。を手伝うことができる場合は、表示・・・これは進行中の作業です。、LINUXCNC が移動され、しようとする場合は、位置されます。です。 モーション
が停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、と、これは進行中の作業です。 LINUXCNC が保持ちました。しようとする場合は、位置されます。です。

 実際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、表示・・・実際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダーから読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられた、また
は進行中の作業です。ステップジェネレーターに連絡するか、参加してよってシミュレートされた測定しました。位置されます。です。 これは進行中の作業です。、PID調
整する高レベルのコントローラー、つまりモー、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーである制約しています。、位置されます。量子メールを送信してく化し、スクリプトを作成するための多くの試みなどのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。理由でリミットスイッチをホームスイッチに連絡するか、参加してより、コマンド位置されます。とわずかに連絡するか、参加して異なります。なる場合は、場
合は、があります。

 機械のオペレーターが操作する座標です。を手伝うことができる場合は、表示-これは進行中の作業です。、ホーミングに連絡するか、参加してよって確立された、オフセットされていない座標です。
でのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。です。

 相対位置されます。を手伝うことができる場合は、表示-これは進行中の作業です。、G5X、G92、および G43 オフセットに連絡するか、参加してよって変更する許可されたマシン
位置されます。です。

HELP MENU
 AXIS に連絡するか、参加してついて・・・私の構成たちは進行中の作業です。皆、これが何である場合は、かを手伝うことができる場合は、知りません。っています。
 クは進行中の作業です。イックは進行中の作業です。リファレンス・・・キーボードショートカットキーを手伝うことができる場合は、表示します。

3.11.31.1 ツールバーボタン
AXIS ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正のから右に連絡するか、参加して、ツールを送信してくバーボタン（[括弧の最大偏差が内に連絡するか、参加して]表示されている場合は、キーボードショート
カット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

緊急停止された、またはまったく機能しなくなった（トグルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所[F1]（E-STOP とも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
機械のオペレーターが操作する主電源がオフになっ（トグルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびく[O]

現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。み[CTRL+R]

現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。実行 [R]

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。実行
実行のハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった[P]実行のハンドブックは進行中の作業です。再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および[S]

プログラムのメンバーに連絡するか、参加して実行のハンドブックは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなった[ESC]

オプショナのロビーでルを送信してくブロックは進行中の作業です。スキップ（トグルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所[ALT-M- /]

オプショナのロビーでルを送信してくストップ（トグルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所[ALT-M-1]

ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してイン
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ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してアウト
トップビュー
トップビュー（回りまたは反転する速度を定義する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
サイドビュー
フロントビュー
パースペクは進行中の作業です。ティブビュー
ドラッグモードと回りまたは反転する速度を定義するモードを手伝うことができる場合は、切り替えるえます[D]

ライブバックは進行中の作業です。プロットを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、[CTRL-K]

3.11.31.2 グラフィック表示領域
座標です。表示プログラムのメンバーに連絡するか、参加して表示のハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の上隅には、各軸の座標位置表示があります。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。位置されます。表示があります。 軸の移動を協調制御できます。がホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなっている場合は、
場合は、は進行中の作業です。、番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加して原点を合わせて記号すべてを外部とリンクするが表示されます。
軸の移動を協調制御できます。がリミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。 1 つに連絡するか、参加してある場合は、場合は、、座標です。位置されます。番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加してリミット記号すべてを外部とリンクするが表示されます。
座標です。位置されます。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、正しく解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ステータスバーのハンドブックは進行中の作業です。 POSITION：インジケーターを手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい。 位置されます。が MACHINEACTUAL のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、表示される場合は、数値は進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加してあります。 相対実績を表示しているときに、線の付いた小さな青いボールがマシンの原点になります。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
表示される場合は、数値は進行中の作業です。オフセット座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加してあります。 表示される場合は、座標です。が相対的ライセンシーであるでオフセットが設定しました。され
ている場合は、場合は、、表示に連絡するか、参加しては進行中の作業です。シアンのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する原点を合わせてマーカーが含まれています。まれます。
位置されます。が COMMANDED のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、G コードコマンドで指定しました。された正確な座標です。が表示されます。 それが実
際ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、、それは進行中の作業です。マシンが実際のに連絡するか、参加して移動され、した位置されます。です。 これらのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エラー、不感帯、エン
コーダのハンドブックは進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、解しておく必要のある重要なユーザー能しなくなった、または進行中の作業です。ステップサイズからの初期のスポンサーシップによりが原因はで、コマンドされた位置されます。とは進行中の作業です。異なります。なる場合は、場合は、があります。
 たとえば、ミルを送信してくで X 0.0033へのハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、コマンドしたが、ステッピングモーターのハンドブックは進行中の作業です。 1 ステップまたは進行中の作業です。
1エンコーダカウントが 0.00125 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コマンド位置されます。は進行中の作業です。 0.0033 に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。がありますが、実際の
のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。 0.0025（2 ステップ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 0.00375 に連絡するか、参加してなります。 （3 ステップ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
プレビュープロットファイルを送信してくがロードされる場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。プレビューが表示領域におに連絡するか、参加して表示されます。 高速
移動され、（G0 コマンドに連絡するか、参加してよって生し続けました。成されました。される場合は、移動され、など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、シアンのハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱がで表示されます。 送り速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。
移動され、（G1 コマンドに連絡するか、参加してよって生し続けました。成されました。される場合は、移動され、など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、白になりました。い実線からの逸脱がで表示されます。 ドウェルを送信してく（G4 コ
マンドに連絡するか、参加してよって生し続けました。成されました。されたものハンドブックは進行中の作業です。など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、小さな改善を要求さなピンクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 X マークは進行中の作業です。として表示されます。
フィード移動され、のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 G0（高速）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所移動され、は進行中の作業です。、プレビュープロットに連絡するか、参加して表示されません。 T <return>N>（工具のパラメータ化されたリス交
換に使用される、より安価な）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。早送りは進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。送り移動され、が終わる場合は、までプレビューに連絡するか、参加して表示されません。 これらのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。い
ずれかを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、G0 が移動され、する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して移動され、せずに連絡するか、参加して G1 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。
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プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。が表示されます。 最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、最小さな改善を要求および最大のハンドブックは進行中の作業です。座標です。値が示
されます。 真のボルトです。 オフん中の作業です。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、座標です。のハンドブックは進行中の作業です。違いが表示されています。
一部のハンドブックは進行中の作業です。座標です。が.INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、と、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、寸法が求められました。が別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。で表示され、ボックは進行中の作業です。スで
囲で、理事会はこれに同意しました。まれます。 下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。、座標です。値を手伝うことができる場合は、囲で、理事会はこれに同意しました。むボックは進行中の作業です。スで示されている場合は、ように連絡するか、参加して、X軸の移動を協調制御できます。で最大ソフト制限など、を手伝うことができる場合は、
超えたミル構成のカスタマイズは、このえています。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求 X移動され、量は進行中の作業です。-1.95、最大 X移動され、量は進行中の作業です。 1.88、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 3.83 イ
ンチのハンドブックは進行中の作業です。 X移動され、量が必要です。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、移動され、してマシンのハンドブックは進行中の作業です。移動され、範囲で、理事会はこれに同意しました。内に連絡するか、参加して収めたものもありました。める場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
左に移動すると、それは正のに連絡するか、参加してジョギングして、もう一度の成功を収めたものもありました。[X]を手伝うことができる場合は、タッチします。

ツールを送信してくコーンツールを送信してくがロードされていない場合は、、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。先端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。ツールを送信してくコーンに連絡するか、参加してよって示さ
れます。 ツールを送信してくコーンは進行中の作業です。、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す、長し続けるにつれて、さ、または進行中の作業です。半径と長さを含めることに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、ガイダンスを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのしません。
ツールを送信してくがロードされる場合は、と（たとえば、MDI コマンド T1 M6 を手伝うことができる場合は、使用されして）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、円錐は円柱に変わり、は進行中の作業です。円柱を使用して、円柱がツールと操縦翼面の間をちょうど通過するまでに連絡するか、参加して変わり、
ツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してくで指定しました。されたツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることが表示されます。
ジョギングのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。黄色の線で示されているように。、高速移動され、のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。かすかな緑、送り速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。直線からの逸脱が移動され、のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。赤い線は機械の加速能力です。、送り
速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。円形移動され、のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。マゼンタ。
グリッド軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、直交ビューのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、オプションでグリッドを手伝うことができる場合は、表示できます。 [表示]のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。[グリッド]

メニューを手伝うことができる場合は、使用されして、グリッドを手伝うことができる場合は、有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してします。 有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、と、グリッドは進行中の作業です。上面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なと回りまたは反
転する速度を定義するした上面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して表示されます。 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。が回りまたは反転する速度を定義するしていない場合は、、グリッドは進行中の作業です。正面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なと側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加しても表示
されます。 グリッドメニューのハンドブックは進行中の作業です。プリセットは進行中の作業です。、INIFILE アイテムのメンバーに連絡するか、参加して[DISPLAY] GRIDS に連絡するか、参加してよって制御するされ
ます。 指定しました。しない場合は、、デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 10MM 20MM 50MM 100MM 1IN 2IN 5IN10IN です。
非常に連絡するか、参加して小さな改善を要求さいグリッドを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、と、パフォーマンスが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、可能しなくなった性があります。があります。
相互に接続できるモジュール作用されプレビュープロットのハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、左に移動すると、それは正のクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、グラフィックは進行中の作業です。表示とテキスト表示のハンドブックは進行中の作業です。両方
で線からの逸脱がが強調表示されます。 空のハンドブックは進行中の作業です。領域におを手伝うことができる場合は、左に移動すると、それは正のクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、強調表示が削除する必要があります。されます。
マウスのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正のボタンを手伝うことができる場合は、押すかしたままドラッグする場合は、と、プレビュープロットがシフト（パン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所されます。
SHIFT キーを手伝うことができる場合は、押すかしながらマウスのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正のボタンを手伝うことができる場合は、押すかしたままドラッグする場合は、か、マウスホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、押すかしたま
まドラッグする場合は、と、プレビュープロットが回りまたは反転する速度を定義するします。 線からの逸脱がが強調表示されている場合は、場合は、、回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。
は進行中の作業です。線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。です。 それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。は進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加して全に機体のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加してなります。
マウスホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、か、マウスのハンドブックは進行中の作業です。右ボタンを手伝うことができる場合は、押すかしたままドラッグする場合は、か、コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、
押すかしながらマウスのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正のボタンを手伝うことができる場合は、押すかしてドラッグする場合は、と、プレビュープロットがズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してインまたは進行中の作業です。
ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してアウトされます。
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プリセットビューアイコンのハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、か、V キーを手伝うことができる場合は、押すかすと、複数のハンドブックは進行中の作業です。プリセットビューを手伝うことができる場合は、
選択されましできます。

3.11.31.3 テキスト表示領域
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、左に移動すると、それは正のクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。行がグラフィックは進行中の作業です。表示とテキスト表示のハンドブックは進行中の作業です。両方で強調表示さ
れます。
　プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。、現します。在実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。行が赤い線は機械の加速能力です。で強調表示されます。 ユーザーが行を手伝うことができる場合は、選択されまししていない
場合は、、テキストディスプレイは進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してスクは進行中の作業です。ロールを送信してくして、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、表示します。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-39

3.11.31.4 手動き操作
　マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオンに連絡するか、参加してなっている場合は、がプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行していないときは進行中の作業です。、[手動され、制御する]タブのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、使
用されして、マシンを手伝うことができる場合は、移動され、したり、スピンドルを送信してくとクは進行中の作業です。ーラントを手伝うことができる場合は、制御するしたりできます。
マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっが入っていない場合は、、または進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが実行されている場合は、場合は、、手動され、制御するは進行中の作業です。使用されできま
せん。
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。マシンで役立つわけでは進行中の作業です。ありません。 AXIS が特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ピンが
HAL に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されていないことを手伝うことができる場合は、検出する場合は、と、[手動され、制御する]タブのハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたが削除する必要があります。されます。 たとえ
ば、HAL ピン SPLAND.0.BRAKE が接続するためのコードを作成しました。されていない場合は、、ブレーキボタンは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して表示されません。 

116



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、変数 AXIS_NO_AUTOCONFIGURE が設定しました。されている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。動され、作は進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してなり、すべてのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」
目を集めたが表示されます。
AXIS グルを送信してくープ AXIS を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、マシンを手伝うことができる場合は、手動され、で移動され、できます。 このハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。ジョギングとし
て知りません。られています。 まず、移動され、する場合は、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して選択されましします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。移動され、方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、
[+]または進行中の作業です。[-]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して押すかしたままに連絡するか、参加してします。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、矢印キー（X および
Y）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、PAGEUP および PAGEDOWN キー（Z）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、および[および]キー（A）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよっても移動され、できます。
[連続するためのコードを作成しました。]が選択されましされている場合は、場合は、、ボタンまたは進行中の作業です。キーが押すかされている場合は、限など、り、モーションは進行中の作業です。続するためのコードを作成しました。行されます。 
別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、選択されましした場合は、、ボタンがクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。される場合は、か、キーが押すかされる場合は、たびに連絡するか、参加して、マシンは進行中の作業です。表示された距
離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、正確に連絡するか、参加して移動され、します。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、使用され可能しなくなったな値は進行中の作業です。 0.1000、0.0100、0.0010、0.0001 です。
増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「表示」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
HOMING（IDENTITY KINEMATICS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所INIFILE 設定しました。[KINS] JOINTS は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。総数を手伝うことができる場合は、定しました。義するし
ます。 ジョイントは進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチまたは進行中の作業です。即時の）リアルタイム拡張を試すことが提ホーミング用されに連絡するか、参加して構成されました。できます。 ジョイントは進行中の作業です。、ジョ
イントのハンドブックは進行中の作業です。ホーミンググルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。を手伝うことができる場合は、整する高レベルのコントローラー、つまりモー理する場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンスを手伝うことができる場合は、指定しました。できます。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントがホーミング用されに連絡するか、参加して構成されました。されており、有効になっていません。なホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンスがある場合は、場合は、、ホーミ
ングボタンに連絡するか、参加して[すべてホームのメンバーに連絡するか、参加して]と表示されます。 [すべてホームのメンバーに連絡するか、参加して]ボタン（または進行中の作業です。 CTRL-HOME キー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、押すか
すと、定しました。義するされたホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンスを手伝うことができる場合は、使用されしてすべてのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。ホーミングが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。 
HOME キーを手伝うことができる場合は、押すかすと、原点を合わせて復帰できますが、自動モーシーケンスが定しました。義するされていない場合は、でも、現します。在選択されましされている場合は、軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して対
応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ジョイントが原点を合わせて復帰できますが、自動モーします。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して有効になっていません。なホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンスがある場合は、とは進行中の作業です。限など、らない場合は、、原点を合わせて復帰できますが、自動モーボタンに連絡するか、参加して[原点を合わせて軸の移動を協調制御できます。]が表示され、
現します。在選択されましされている場合は、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。みが原点を合わせて復帰できますが、自動モーされます。 各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加して選択されましして配置されます。する場合は、必要が
あります。
ドロップダウンメニューのハンドブックは進行中の作業です。[マシン/ホーミング]は進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。代替える方法が求められました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 ドロップダウ
ンメニューのハンドブックは進行中の作業です。[マシン/ホーミング解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。]は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。する場合は、手段です。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ホーミング構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
ホーミング（非アイデンティティキネマティクは進行中の作業です。ス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所操作は進行中の作業です。アイデンティティキネマティクは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。操作と
似デカルトシステムの回転単位ていますが、ホーミングのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、選択されましラジオボタンでジョイントを手伝うことができる場合は、番号すべてを外部とリンクするで選択されましします。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。
ジョイントがホーミング用されに連絡するか、参加して構成されました。されており、有効になっていません。なホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンスがある場合は、場合は、、ホーミングボタ
ンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。[すべてホームのメンバーに連絡するか、参加して]と表示されます。 それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ホーミングボタンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してジョイントが
表示されます。
詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ホーミング構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
タッチオフタッチオフまたは進行中の作業です。 END キーを手伝うことができる場合は、押すかすと、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 G5X オフセットが変更する許可され、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。
のハンドブックは進行中の作業です。値が指定しました。された値に連絡するか、参加してなります。 式に公開されました。は進行中の作業です。、変数が参照してください。されない場合は、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、RS274NGC プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。
ルを送信してくールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして入力できます。 結果のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。数値として表示されます。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-40　
ツールを送信してくタッチオフツールを送信してくタッチオフボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、現します。在ロードされている場合は、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく長し続けるにつれて、とオフ
セットが変更する許可され、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくチップ位置されます。が入力された座標です。と一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、ように連絡するか、参加してなります。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-41

マシンメニューのハンドブックは進行中の作業です。ワークは進行中の作業です。ピースへのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくタッチオフおよびフィクは進行中の作業です。スチャオプションへのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくタッ
チオフも参照してください。してください。
オーバーライド制限など、オーバーライド制限など、を手伝うことができる場合は、押すかすと、マシンは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるなリミットスイッチから
ジョギングする場合は、ことができます。 このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、リミットスイッチが作動され、した場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み
使用されできます。 オーバーライドは進行中の作業です。、1回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。ジョグ後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してリセットされます。 軸の移動を協調制御できます。が別を停止します。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。正と負ののハンドブックは進行中の作業です。リミッ
トスイッチで構成されました。されている場合は、場合は、、LINUXCNC は進行中の作業です。正しい方向に動かすようにドライブに命令するでのハンドブックは進行中の作業です。みジョグを手伝うことができる場合は、許可します。 オーバーラ
イド制限など、は進行中の作業です。、ソフト制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、ジョギングを手伝うことができる場合は、許可しません。 軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、唯一のハンドブックは進行中の作業です。方
法が求められました。は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。する場合は、ことです。
スピンドルを送信してくグルを送信してくープ最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、スピンドルを送信してくが回りまたは反転する速度を定義するする場合は、方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、選択されましします：反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り、停
止された、またはまったく機能しなくなった、時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り。 反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りは進行中の作業です。、ピンスピンドルを送信してく.0.REVERSE が HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加してある場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み表示さ
れます（ネットトリックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。スピンドルを送信してく.0.REVERSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、もあります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、回りまたは反転する速度を定義する速度の成功を収めたものもありました。
を手伝うことができる場合は、増減します。 3 行目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、スピンドルを送信してくブレーキを手伝うことができる場合は、オンまたは進行中の作業です。リリース
できます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してが表示される場合は、とは進行中の作業です。限など、りません。
 主軸の移動を協調制御できます。スタートボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、S速度の成功を収めたものもありました。が 1 に連絡するか、参加して設定しました。されます。
クは進行中の作業です。ーラントグルを送信してくープ 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ミストクは進行中の作業です。ーラントとフラッドクは進行中の作業です。ーラントのハンドブックは進行中の作業です。オンとオ
フを手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、ことができます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してが表示
される場合は、とは進行中の作業です。限など、りません。
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3.11.31.5 MDI

 MDI を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、G コードコマンドを手伝うことができる場合は、手動され、で入力できます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオンに連絡するか、参加してなっていない場
合は、、または進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが実行されている場合は、場合は、、MDI コントロールを送信してくは進行中の作業です。使用されできません。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-42

履歴-これは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。セッションのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。半で入力された MDI コマンドを手伝うことができる場合は、示しています。
MDI コマンド-これに連絡するか、参加してより、実行する場合は、 G コードコマンドを手伝うことができる場合は、入力できます。 ENTER キーを手伝うことができる場合は、押すかすか、[実行]

を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、コマンドを手伝うことができる場合は、実行します。
アクは進行中の作業です。ティブな G コード-これは進行中の作業です。、インタープリターでアクは進行中の作業です。ティブなモーダルを送信してくコードを手伝うことができる場合は、示します。 たと
えば、G54 は進行中の作業です。、入力されたすべてのハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して G54 オフセットが適用されされる場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。 自動され、のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
アクは進行中の作業です。ティブ G コードは進行中の作業です。、インタプリタが先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みした後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、表します。

3.11.31.6 フィードオーバーライド
このハンドブックは進行中の作業です。スライダーを手伝うことができる場合は、動され、かすことに連絡するか、参加してより、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことができます。 たとえ
ば、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが F60 を手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれし、スライダーが 120％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、結果のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 72 に連絡するか、参加して
なります。
3.11.31.7 スピンドル速度オーバーライド
　このハンドブックは進行中の作業です。スライダーを手伝うことができる場合は、動され、かすことに連絡するか、参加してより、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことができます。
 たとえば、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが S8000 を手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれし、スライダーが 80％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、結果のハンドブックは進行中の作業です。スピン
ドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 6400 に連絡するか、参加してなります。このハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたは進行中の作業です。、HAL ピン SPLAND.0.SPEED-OUT が接続するためのコードを作成しました。されている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。
み表示されます。
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3.11.31.8 ジョグ送り速度り速度速度
　このハンドブックは進行中の作業です。スライダーを手伝うことができる場合は、動され、かすことで、ジョグのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、変える場合は、ことができます。 たとえば、スライダーが
1 インチ/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、.01 インチのハンドブックは進行中の作業です。ジョグは進行中の作業です。約しています。 0.6秒、つまり 1/100 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 左に移動すると、それは正の
側（遅くなり、動きが長くなる可能性いジョグ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。近くにありますくでは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューが狭いパスをエラーなしで通過するようにカッターをプログラムできることを意味しますく、右側（速いジョグ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。近くにありますくでは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューがは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。
れている場合は、ため、最も重要なときに連絡するか、参加して細については、かく制御するして幅に高まり始めています。広く使用されているエンいジョグ速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、実現します。できます。
　回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、機械のオペレーターが操作するでは進行中の作業です。、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ジョグ速度の成功を収めたものもありました。スライダーが表示されます。 このハンドブックは進行中の作業です。スライダーは進行中の作業です。、回りまたは反転する速度を定義する
軸の移動を協調制御できます。（A、B、C）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ジョグ速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
3.11.31.9 最大速度

　このハンドブックは進行中の作業です。スライダーを手伝うことができる場合は、動され、かすことで、最大速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。できます。 これに連絡するか、参加してより、スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップにより移動され、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。く
すべてのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた移動され、のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。が制限など、されます。

3.11.32 キーボード操作モード
AXIS のハンドブックは進行中の作業です。ほとんどすべてのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、キーボードを手伝うことができる場合は、使用されして実行できます。 キーボードショート
カットのハンドブックは進行中の作業です。完全に機なリストは進行中の作業です。、AXIS クは進行中の作業です。イックは進行中の作業です。リファレンスに連絡するか、参加してあります。これは進行中の作業です。、[ヘルを送信してくプ]> [クは進行中の作業です。イックは進行中の作業です。リファ
レンス]を手伝うことができる場合は、選択されましして表示できます。 MDI モードでは進行中の作業です。、ショートカットのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。使用されできません。
　フィードオーバーライドキー手動され、モードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、フィードオーバーライドキーのハンドブックは進行中の作業です。動され、作は進行中の作業です。異なります。なります。 
キー ’12345678 は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされている場合は、場合は、、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、選択されましします。 3軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、 ’は進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。 0 を手伝うことができる場合は、選択されましし、1 は進行中の作業です。
軸の移動を協調制御できます。 1 を手伝うことができる場合は、選択されましし、2 は進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。 2 を手伝うことができる場合は、選択されましします。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。数字キーは進行中の作業です。引き起こします。き続するためのコードを作成しました。きフィードオーバーライドを手伝うことができる場合は、設定しました。しま
す。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加して ’1234567890 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、フィードオーバーライドが 0％減らし、それを〜100％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。されます。
最も頻繁に使用されるキーボードショートカットを次の表に示します。に連絡するか、参加して使用されされる場合は、キーボードショートカットを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して示します。

Keystroke Action Taken Mode

F1

F2

`, 1 .. 9, 0

X, `

Y, 1

Z, 2

A, 3

I

C

Control-Home

End
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Left, Right

Up, Down

Pg Up, Pg Dn

[, ]

O

Control-R

R

P

S

ESC

Control-K

V

Shift-Left,Right

Shift-Up,Down

Shift-PgUp, PgDn

@

#

3.11.33 LINUXCNCステータス（LINUXCNCTOP）
　AXIS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、のハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、表示する場合は、 LINUXCNCTOP と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが含まれています。まれて
います。 このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[マシン]> [LINUXCNC ステータスのハンドブックは進行中の作業です。表示]を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことで実行できます。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-43

　各ドライブには、アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。左に移動すると、それは正ののハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加して表示されます。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値が右のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加して表示されます。 値が最近くにあります変更する許可された
場合は、は進行中の作業です。、赤い線は機械の加速能力です。い背景に表示されます。に連絡するか、参加して表示されます。

3.11.34 MDIインターフェース
　AXIS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC セッションへのハンドブックは進行中の作業です。 MDI コマンドのハンドブックは進行中の作業です。テキストモード入力を手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、 MDI

と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが含まれています。まれています。 ターミナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて入力する場合は、と、このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行でき
ます
Mdi

 実行される場合は、と、プロンプト MDI>が表示されます。 空白になりました。行を手伝うことができる場合は、入力する場合は、と、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。現します。在位置されます。が表示されま
す。 コマンドを手伝うことができる場合は、入力する場合は、と、LINUXCNC に連絡するか、参加して送信してくされて実行されます。 これは進行中の作業です。 MDI のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくセッション
です。

$ mdi

MDI>

(M1)0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0)

MDI> G1 F5 X1

MDI>

(M1)0.5928500000000374, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0)

MDI>
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(M1)1.0000000000000639, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0)

3.11.35 AXIS-REMOTE

 AXIS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 AXIS に連絡するか、参加して特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくできる場合は、 AXIS-REMOTE というプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが含まれています。まれてい
ます。 使用され可能しなくなったなコマンドは進行中の作業です。、AXIS-REMOTE --HELP を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことで表示され、AXIS が実行されている場合は、
かどうかのハンドブックは進行中の作業です。確認されるように、スピンドルモーターへの（--PING）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してよる場合は、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ロード、現します。在ロードされている場合は、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。再ロード
（--RELOAD）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、および AXIS のハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の（- 終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

3.11.36 手動工具交換
　LINUXCNC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL_MANUALTOOLCHANGE と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、ユーザースペース HAL コンポーネントが含まれています。まれ
ています。これは進行中の作業です。、M6 コマンドが発行されたときに連絡するか、参加して予期のスポンサーシップによりされる場合は、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、示すウィンドウプロンプトを手伝うことができる場合は、表
示します。 OK ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行が続するためのコードを作成しました。行されます。

　HAL_MANUALTOOLCHANGE コンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ボタンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。してツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のし、ウィ
ンドウプロンプト（HAL_MANUALTOOLCHANGE.CHANGE_BUTTON）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、削除する必要があります。できる場合は、ボタンのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンが含まれています。ま
れています。
　HAL構成されました。ファイルを送信してく LIB / HALLIB / AXIS_MANUALTOOLCHANGE.HAL は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、た
めに連絡するか、参加して必要な HAL コマンドを手伝うことができる場合は、示しています。 HAL_MANUALTOOLCHANGE は進行中の作業です。、AXIS が GUI として使用されされ
ていない場合は、でも使用されできます。 このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、プリセット可能しなくなったなツールを送信してくがあり、ツールを送信してく
テーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して最も役立ちます。

Note

重要な注意して使用してください。：T <return>N>が独立していない場合でも、発行された後、M6 の後の次のフィード移動まで、のフィード移動きが独立していない場合でも、まで、RAPIDS はプレビューに見つかりました表示されませされま
せん。 これは、ほと標準的なんどのユーザーに見つかりましたと標準的なって非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました混乱する可能性があります。する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。 現在の工具交換プログの工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。交換されないため、それらが正しい値であることを確認してくプログ
ラムを制御する方法を下位レベルの制御がでこの機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がオフに見つかりましたするに見つかりましたは、T <return>N>の後に見つかりました移動きが独立していない場合でも、せずに見つかりました G1 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行します。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-44

3.11.37 Pythonモジュール
　AXIS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。人に連絡するか、参加して役立つ可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。 PYTHON モジュールを送信してくが含まれています。まれています。 これらのハンドブックは進行中の作業です。
モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、PYDOC <return>モジュールを送信してく名>を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、か、ソースコードを手伝うことができる場合は、お読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みください。 
これらのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。が含まれています。まれます。
EMC は進行中の作業です。、LINUXCNC コマンド、ステータス、およびエラーチャネルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セスを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします
GCODE は進行中の作業です。 RS274NGC インタープリターへのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セスを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします
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RS274 は進行中の作業です。、RS274NGC ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、操作する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。追加してツールを送信してくを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします
HAL を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、PYTHON で記述されたされたユーザースペース HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。
_TOGL は進行中の作業です。、TKINTER アプリケーションで使用されできる場合は、 OPENGL ウィジェットを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします
MINIGL は進行中の作業です。、AXIS が使用されする場合は、 OPENGL のハンドブックは進行中の作業です。サブセットへのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セスを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします
　これらのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、独自のハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リプトで使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、モジュールを送信してくが存のユーザーインターフェースと在する場合は、ディレクは進行中の作業です。トリが
PYTHON のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくパス上に連絡するか、参加してある場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、必要があります。 インストールを送信してくされている場合は、バージョ
ンのハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、これは進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して発生し続けました。します。 インプレースで実行する場合は、場合は、、これは進行中の作業です。
SCRIPTS / RIP-ENVIRONMENT を手伝うことができる場合は、使用されして実行できます。

3.11.38 旋盤ユーザー情報モードでアーク電圧を読み取るAXISを読み取る使う

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-45
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3.11.39 フォームカッティングモードでアーク電圧を読み取るAXISを読み取る使う

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-46

3.11.40 高度なオプションなユーザーコンセプト構成
AXIS が起動され、する場合は、と、GUI のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンが作成されました。され、INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[HAL] POSTGUI_HALFILE で指定しました。され
た HAL ファイルを送信してくが実行されます。 使用されできる場合は、ポスト GUI ファイルを送信してくは進行中の作業です。 1 つだけです。 GUIHAL ピンに連絡するか、参加して接
続するためのコードを作成しました。する場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コマンドを手伝うことができる場合は、 GUI後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。します。
1.1.1.1 プログラム停止スイッチフィルター

　AXIS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ロードされたファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、フィルを送信してくタープログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして送信してくする場合は、機能しなくなったがあります。 このハンドブックは進行中の作業です。
フィルを送信してくターは進行中の作業です。、ファイルを送信してくが M2 で終わる場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ような単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なものハンドブックは進行中の作業です。から、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようから G コードを手伝うことができる場合は、生し続けました。
成されました。する場合は、ような複雑ではなく、妥協する必要はありません。なものハンドブックは進行中の作業です。まで、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、実行できます。
　INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[FILTER]セクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、フィルを送信してくターのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、制御するします。 まず、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類ごとに連絡するか、参加して、
PROGRAM_EXTENSION 行を手伝うことができる場合は、記述されたします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類ごとに連絡するか、参加して実行する場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、指定しました。し
ます。 このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数として入力ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が指定しました。されており、RS274NGC コー
ドを手伝うことができる場合は、標です。準出力に連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。む必要があります。 このハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。、テキスト領域におに連絡するか、参加して表示され、表示領域におでプレ
ビューされ、実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して LINUXCNC に連絡するか、参加してよって実行される場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。です。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、LINUXCNC に連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、
イメージから GCODEへのハンドブックは進行中の作業です。コンバーターのハンドブックは進行中の作業です。サポートを手伝うことができる場合は、追加してします。

125



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

[FILTER]

PROGRAM_EXTENSION = .png,.gif Greyscale Depth Image

png = image-to-gcode

gif = image-to-gcode

インタプリタを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、こともできます。
PROGRAM_EXTENSION = .py Python Script

py = python

このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してして、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 PYTHON スクは進行中の作業です。リプトを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくことができ、そのハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。 G コードとして扱う必要があります（われます。
 そのハンドブックは進行中の作業です。ようなサンプルを送信してくスクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、NC_FILES /HOLECIRCLE.PY で入手できます。 このハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リプトは進行中の作業です。、
円のハンドブックは進行中の作業です。円周に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って一連のハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびける場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 G コードを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4-47

環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、変数 AXIS_PROGRESS_BAR が設定しました。されている場合は、場合は、、FILTER_PROGRESS =％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。で STDERR

に連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれる場合は、行
FILTER_PROGRESS =％減らし、それをD

AXIS プログレスバーを手伝うことができる場合は、指定しました。されたパーセンテージに連絡するか、参加して設定しました。します。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、長し続けるにつれて、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて実行される場合は、すべ
てのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターで使用されする場合は、必要があります。

3.11.40.1 The X Resource Database

AXISユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。要素のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。は進行中の作業です。、X リソースデータベースを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてカスタマ
イズからの初期のスポンサーシップによりできます。 サンプルを送信してくファイルを送信してく AXIS_LIGHT_BACKGROUND は進行中の作業です。、バックは進行中の作業です。プロットウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、白になりました。
い背景に表示されます。スキームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。暗い線からの逸脱がに連絡するか、参加して変更する許可し、表示領域におのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。可能しなくなったな項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。参照してください。としても機能しなくなったします。 サンプルを送信してく
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ファイルを送信してく AXIS_BIG_DRO は進行中の作業です。、位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値を手伝うことができる場合は、より大きく変更する許可します サイズからの初期のスポンサーシップによりフォント。 これらのハンドブックは進行中の作業です。
ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：

xrdb -merge /usr/share/doc/emc2/axis_light_background

xrdb -merge /usr/share/doc/emc2/axis_big_dro

TK アプリケーションで構成されました。できる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、TK のハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくページを手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい。
最新しいバージョンののハンドブックは進行中の作業です。デスクは進行中の作業です。トップ環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、では進行中の作業です。、AXIS に連絡するか、参加して悪いパスフォローを取得することがで影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。が X リソースデータベースに連絡するか、参加して自
動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して行われる場合は、ため、デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。これらのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。無視されます。 X リソースデータベースアイテ
ムのメンバーに連絡するか、参加してが AXIS のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、上書きする場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、X リソースに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、含まれています。めます。

*Axis*optionLevel: widgetDefault

　これに連絡するか、参加してより、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みオプションがオプションレベルを送信してく WIDGETDEFAULT で作成されました。される場合は、ため、X リソー
ス（レベルを送信してく USERDEFAULT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がそれらを手伝うことができる場合は、オーバーライドできます。
3.11.40.2 ~/.axisrc

　存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、〜/ .AXISRC のハンドブックは進行中の作業です。内容は進行中の作業です。、AXISGUI が表示される場合は、直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して PYTHON ソースコードとして実
行されます。 〜/ .AXISRC に連絡するか、参加して記述されたされる場合は、内容のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、は進行中の作業です。、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発サイクは進行中の作業です。ルを送信してく中の作業です。に連絡するか、参加して変更する許可される場合は、可能しなくなった性があります。があります。
　以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、QUIT のハンドブックは進行中の作業です。キーボードショートカットとして CONTROL-Q を手伝うことができる場合は、追加してします。

root_window.bind(M1)"<return>Control-q>", "destroy .")

help2.append(M1)(M1)"Control-Q", "Quit"))

以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、「本当に連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしますか」ダイアログを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。
root_window.tk.call(M1)"wm","protocol",".","WM_DELETE_WINDOW","destroy .")

3.11.40.3 USER_COMMAND_FILE

　構成されました。固有のハンドブックは進行中の作業です。 PYTHON ファイルを送信してくは進行中の作業です。、INI ファイルを送信してく設定しました。[DISLAY] USER_COMMAND_FILE = FILENAME.PY

で指定しました。できます。 〜/ .AXISRC ファイルを送信してくと同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。 AXISGUI が表示される場合は、直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して供されるソフトウェアを特定するための給
されます。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリでは進行中の作業です。なく、INI ファイルを送信してく構成されました。に連絡するか、参加して固有のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。
です。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、と、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。〜/ .AXISRC ファイルを送信してくは進行中の作業です。無視されます。

3.11.40.4 USER_LIVE_UPDATE（入力））
　軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 GUI に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LIVEPLOTTER クは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。 UPDATE（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して実行される場合は、
USER_LIVE_UPDATE（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 NO-OP（プレースホルを送信してくダー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数が含まれています。まれています。 このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、
〜/ .AXISRCPYTHON スクは進行中の作業です。リプトまたは進行中の作業です。[DISPLAY] USER_COMMAND_FILE PYTHON スクは進行中の作業です。リプト内に連絡するか、参加して実装に
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して、カスタムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるなアクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行できます。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったで実行できる場合は、ことのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。
GUI のハンドブックは進行中の作業です。実装にに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとし、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発サイクは進行中の作業です。ルを送信してく中の作業です。に連絡するか、参加して変更する許可される場合は、可能しなくなった性があります。があります。
3.11.40.5 USER_HAL_PINS（入力））
　軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 GUI に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、USER_HAL_PINS（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 NO-OP（プレースホルを送信してくダー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数が含まれています。まれていま
す。
　.AXISRC ファイルを送信してくが呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出された直後の月曜日に開催されました。、および GLADEVCP パネルを送信してく/埋めめ込む」という選択を行います。みタブが初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされる場合は、直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して
実行されます。
　このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、〜/ .AXISRCPYTHON スクは進行中の作業です。リプトまたは進行中の作業です。[DISPLAY] USER_COMMAND_FILE PYTHON スクは進行中の作業です。
リプト内に連絡するか、参加して実装にして、AXISUI を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。 プレフィックは進行中の作業です。ス。
　COMP を手伝うことができる場合は、 HAL コンポーネントインスタンス参照してください。として使用されします。
　HAL COMP.READY（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数が戻ると、った直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。

3.11.40.6 外部エディターエディター
　メニューオプション[ファイルを送信してく]> [編集]。 。 。 およびファイルを送信してく>ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。編集。 。 。 INI セ
クは進行中の作業です。ション[DISPLAY]でエディターを手伝うことができる場合は、定しました。義するした後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して使用され可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。 有用されな値に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、EDITOR = 

GEDIT および EDITOR = GNOME-TERMINAL -EVIM が含まれています。まれます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「INI構成されました。」のハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。
「表示」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
3.11.40.7 仮想コントロールパネルコントロールパネル
　AXIS は進行中の作業です。、右側のハンドブックは進行中の作業です。ペインに連絡するか、参加してカスタムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。仮想コントロールを送信してくパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示できます。 ボタン、インジ
ケーター、データ表示などを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してできます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、PYVCP のハンドブックは進行中の作業です。章では、および GLADEVCP

のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
3.11.40.8 プレビューコントロール
　特別を停止します。なコメントを手伝うことができる場合は、 G コードファイルを送信してくに連絡するか、参加して挿入して、AXIS のハンドブックは進行中の作業です。プレビューのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、制御するできます。 プレ
ビューのハンドブックは進行中の作業です。描画とを手伝うことができる場合は、制限など、したい場合は、は進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。なコメントを手伝うことができる場合は、使用されしてください。 （AXIS、HIDE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と
（AXIS、SHOW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれては進行中の作業です。、プレビュー中の作業です。に連絡するか、参加して描画とされません。 （AXIS、HIDE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と（AXIS、SHOW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、
（AXIS、HIDE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してしてペアで使用されする場合は、必要があります。 （AXIS、STOP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。は進行中の作業です。、プレビュー
中の作業です。に連絡するか、参加して描画とされません。
　これらのハンドブックは進行中の作業です。コメントは進行中の作業です。、プレビュー表示を手伝うことができる場合は、整する高レベルのコントローラー、つまりモー理する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます（たとえば、より大きな G コード
ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、デバッグしている場合は、ときに連絡するか、参加して、すでに連絡するか、参加して正常に連絡するか、参加して機能しなくなったしている場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。プレビューを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してす
る場合は、ことができます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 （AXIS、HIDE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所プレビューを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします（最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してする場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 （AXIS、SHOW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所プレビューを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします（非表示に連絡するか、参加して従って使用されう必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 （AXIS、STOP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ここからファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。終わりまでプレビューを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。
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 （AXIS、NOTIFY、THE_TEXT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所THE_TEXT を手伝うことができる場合は、情報が含まれています。表示として表示しますこのハンドブックは進行中の作業です。表示は進行中の作業です。、
（DEBUG、MESSAGE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コメントが表示されていない場合は、のハンドブックは進行中の作業です。 AXIS プレビューで役立ちます。

3.11.40.9 AXISUI ピン
AXIS と物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるなジョグホイールを送信してくとのハンドブックは進行中の作業です。相互に接続できるモジュール作用されを手伝うことができる場合は、改善に興味を持つようになりました。する場合は、ために連絡するか、参加して、GUI で現します。在選択されましされている場合は、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、
AXISUI.JOG.X のハンドブックは進行中の作業です。ような名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ピンでも報が含まれています。告してください。されます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して TRUE に連絡するか、参加してなり、残りのステップを完了してから、構成を使用して
りは進行中の作業です。 FALSE に連絡するか、参加してなります。 これらは進行中の作業です。、モーションのハンドブックは進行中の作業です。ジョグ対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもピンを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です。
AXISUI ピン AXIS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[手動され、制御する]タブで選択されましされている場合は、ジョグラジオボタンを手伝うことができる場合は、示す HAL ピンがありま
す。

Type Dir Name

bit OUT axisui.jog.x

bit OUT axisui.jog.y

bit  OUT axisui.jog.z

bit OUT axisui.jog.a

bit OUT axisui.jog.b

bit OUT axisui.jog.c

bit OUT axisui.jog.u

bit OUT axisui.jog.v

bit OUT axisui.jog.w

軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[手動され、]タブで選択されましされたジョグ増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、示す HAL ピンがあります。
Type Dir Name

Float OUT axisui.jog.increment

AXIS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、エラーや情報が含まれています。のハンドブックは進行中の作業です。ポップアップ通知りません。を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 HAL入力ピンがあります。
Type Dir Name

Bit IN axisui.notifications-clear

Bit IN axisui.notifications-clear-error
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Bit IN 　axisui.notifications-clear-info

　AXIS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった/再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および機能しなくなったを手伝うことができる場合は、無効になっていません。/有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ハーフ入力ピンがあります。
Type Dir Name

Bit IN axisui.resume-inhibit

3.11.41 AXISカスタマイズの変更ヒント
　AXIS は進行中の作業です。かなり大きく、侵入が難しさが明白になりました。しいコードベースです。これは進行中の作業です。、コードを手伝うことができる場合は、安定しました。させておくのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立
ちますが、カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりが難しさが明白になりました。しくなります。 ここでは進行中の作業です。、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。動され、作やビジュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。
コードスニペットを手伝うことができる場合は、示します。 AXIS のハンドブックは進行中の作業です。内部コードは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提々のためにメーリングリストを設定しました。変更する許可される場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してく
ださい。
　これらのハンドブックは進行中の作業です。スニペットが引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き機能しなくなったする場合は、ことは進行中の作業です。保証する正式な合意が作成されました。されていません。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーが必要な場合は、があります。
1.1.1.1 更新機能
　AXIS に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 USER_LIVE_UPDATE という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数があり、AXIS がそれ自体を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、たびに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出さ
れます。 これを手伝うことができる場合は、使用されして、独自のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのできます。

# continuous update function
def user_live_update():
print ’i am printed every update...’

3.11.41.1 閉じるダイアログを無効にするじるダイアログをテストする無効にする
# disable the do you want to close dialog
root_window.tk.call("wm","protocol",".","WM_DELETE_WINDOW","destroy .")

3.11.41.2 テキストフォントをテストする変更する
# change the font
font = ’sans 11’
fname,fsize = font.split()
root_window.tk.call(’font’,’configure’,’TkDefaultFont’,’-family’,fname,’-size’,fsize)
# redo the text in tabs so they resize for the new default font
root_window.tk.call(’.pane.top.tabs’,’itemconfigure’,’manual’,’-text’,’ Manual - F3 ’)
root_window.tk.call(’.pane.top.tabs’,’itemconfigure’,’mdi’,’-text’,’ MDI - F5 ’)
root_window.tk.call(’.pane.top.right’,’itemconfigure’,’preview’,’-text’,’ Preview ’)
root_window.tk.call(’.pane.top.right’,’itemconfigure’,’numbers’,’-text’,’ DRO ’)
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# gcode font is independent
root_window.tk.call(’.pane.bottom.t.text’,’configure’,’-foreground’,’blue’)
#root_window.tk.call(’.pane.bottom.t.text’,’configure’,’-foreground’,’blue’,’-font’,font)
#root_window.tk.call(’.pane.bottom.t.text’,’configure’,’-foreground’,’blue’,’-font’,font,’-  -
height’,’12’)

3.11.41.3 キーボードショートカットをテストする使用して高速レートを変更する高速レートをテストする変更する
# use control + ‘ or 1-0 as keyboard shortcuts for rapidrate and keep ‘ or 1-0 for feedrate
# also adds text to quick reference in help
help1.insert(10,("Control+ ‘,1..9,0", _("Set Rapid Override from 0% to 100%")),)
root_window.bind(’<Control-Key-quoteleft>’,lambda event: set_rapidrate(0))
root_window.bind(’<Control-Key-1>’,lambda event: set_rapidrate(10))
root_window.bind(’<Control-Key-2>’,lambda event: set_rapidrate(20))
root_window.bind(’<Control-Key-3>’,lambda event: set_rapidrate(30))
root_window.bind(’<Control-Key-4>’,lambda event: set_rapidrate(40))
root_window.bind(’<Control-Key-5>’,lambda event: set_rapidrate(50))
root_window.bind(’<Control-Key-6>’,lambda event: set_rapidrate(60))
root_window.bind(’<Control-Key-7>’,lambda event: set_rapidrate(70))
root_window.bind(’<Control-Key-8>’,lambda event: set_rapidrate(80))
root_window.bind(’<Control-Key-9>’,lambda event: set_rapidrate(90))
root_window.bind(’<Control-Key-0>’,lambda event: set_rapidrate(100))
root_window.bind(’<Key-quoteleft>’,lambda event: set_feedrate(0))
root_window.bind(’<Key-1>’,lambda event: set_feedrate(10))
root_window.bind(’<Key-2>’,lambda event: set_feedrate(20))
root_window.bind(’<Key-3>’,lambda event: set_feedrate(30))
root_window.bind(’<Key-4>’,lambda event: set_feedrate(40))
root_window.bind(’<Key-5>’,lambda event: set_feedrate(50))
root_window.bind(’<Key-6>’,lambda event: set_feedrate(60))
root_window.bind(’<Key-7>’,lambda event: set_feedrate(70)
root_window.bind(’<Key-8>’,lambda event: set_feedrate(80))
root_window.bind(’<Key-9>’,lambda event: set_feedrate(90))
root_window.bind(’<Key-0>’,lambda event: set_feedrate(100))

3.11.41.4 INI ファイルをテストする読むむ
# read an ini file item
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machine = inifile.find(’EMC’,’MACHINE’)
print ’machine name =’,machine

3.11.41.5 LINUXCNC ステータスをテストする読むむ
# linuxcnc status can be read from s.
print s.actual_position
print s.paused

3.11.41.6 現在の歴史ビューをテストする変更する
# set the view of the preview
# valid views are view_x view_y view_y2 view_z view_z2 view_p
commands.set_view_z()

3.11.41.7 新しい AXISUIHAL ピンの歴史作成セレクター
def user_hal_pins():
comp.newpin(’my-new-in-pin’, hal.HAL_BIT, hal.HAL_IN)
comp.ready()

3.11.41.8 新しい HAL コンポーネントとピンの歴史作成セレクター
# create a component
mycomp = hal.component(’my_component’)
mycomp.newpin(’idle-led’,hal.HAL_BIT,hal.HAL_IN)
mycomp.newpin(’pause-led’,hal.HAL_BIT,hal.HAL_IN)
mycomp.ready()
# connect pins
hal.new_sig(’idle-led’,hal.HAL_BIT)
hal.connect(’halui.program.is-idle’,’idle-led’)
hal.connect(’my_component.idle-led’,’idle-led’)
# set a pin
hal.set_p(’my_component.pause-led’,’1’)
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# get a pin 2,8+ branch
value = hal.get_value(’halui.program.is-idle’)
print ’value is a’,type(value),’value of’,value

3.11.41.9 HAL ピン付きのスイッチタブきの歴史スイッチタブ
# hal pins from a GladeVCP panel will not be ready when user_live_update is run
# to read them you need to put them in a try/except block
# the following example assumes 5 HAL buttons in a GladeVCP panel used to switch
# the tabs in the Axis screen.
# button names are ’manual-tab’, ’mdi-tab’, ’preview-tab’, ’dro-tab’, ’user0-tab’
# the user_0 tab if it exists would be the first GladeVCP embedded tab
# for linuxCNC 2.8+ branch
def user_live_update():
try:
if hal.get_value(’gladevcp.manual-tab’):
root_window.tk.call(’.pane.top.tabs’,’raise’,’manual’)
elif hal.get_value(’gladevcp.mdi-tab’):
root_window.tk.call(’.pane.top.tabs’,’raise’,’mdi’)
elif hal.get_value(’gladevcp.preview-tab’):
root_window.tk.call(’.pane.top.right’,’raise’,’preview’)
elif hal.get_value(’gladevcp.numbers-tab’):
root_window.tk.call(’.pane.top.right’,’raise’,’numbers’)
elif hal.get_value(’gladevcp.user0-tab’):
root_window.tk.call(’.pane.top.right’,’raise’,’user_0’)
except:
pass

3.11.41.10 GOTO ホーム停止スイッチボタンをテストする追加するする
def goto_home(axis):
if s.interp_state == linuxcnc.INTERP_IDLE:
home = inifile.find(’JOINT_’ + str(inifile.find(’TRAJ’, ’COORDINATES’).upper().  -
index(axis)), ’HOME’)
mode = s.task_mode
if s.task_mode != linuxcnc.MODE_MDI:
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c.mode(linuxcnc.MODE_MDI)
c.mdi(’G53 G0 ’ + axis + home)
# make a button to home y axis
root_window.tk.call(’button’,’.pane.top.tabs.fmanual.homey’,’-text’,’Home Y’,’-
command’,’  -
goto_home Y’,’-height’,’2’)
# place the button
root_window.tk.call(’grid’,’.pane.top.tabs.fmanual.homey’,’-column’,’1’,’-row’,’7’,’-  -
columnspan’,’2’,’-padx’,’4’,’-sticky’,’w’)
# any function called from tcl needs to be added to TclCommands
TclCommands.goto_home = goto_home
commands = TclCommands(root_window)

3.11.41.11 手動きフレーム停止スイッチにボタンをテストする追加する
# make a new button and put it in the manual frame
root_window.tk.call(’button’,’.pane.top.tabs.fmanual.mybutton’,’-text’,’My Button’,’-  -
command’,’mybutton_clicked’,’-height’,’2’)
root_window.tk.call(’grid’,’.pane.top.tabs.fmanual.mybutton’,’-column’,’1’,’-row’,’6’,’-  -
columnspan’,’2’,’-padx’,’4’,’-sticky’,’w’)
# the above send the "mybutton_clicked" command when clicked
# other options are to bind a press or release (or both) commands to the button
# these can be in addition to or instead of the clicked command
# if instead of then delete ’-command’,’mybutton_clicked’, from the first line
# Button-1 = left mouse button, 2 = right or 3 = middle
root_window.tk.call(’bind’,’.pane.top.tabs.fmanual.mybutton’,’<Button-
1>’,’mybutton_pressed  -
’)
root_window.tk.call(’bind’,’.pane.top.tabs.fmanual.mybutton’,’<ButtonRelease-1>’,’  -
mybutton_released’)
# functions called from the buttons
def mybutton_clicked():
print ’mybutton was clicked’
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def mybutton_pressed():
print ’mybutton was pressed’
def mybutton_released():
print ’mybutton was released’
# any function called from tcl needs to be added to TclCommands
TclCommands.mybutton_clicked = mybutton_clicked
TclCommands.mybutton_pressed = mybutton_pressed
TclCommands.mybutton_released = mybutton_released
commands = TclCommands(root_window)

3.11.41.12 内のファイルの一覧表示部エディター変数の読み取りの歴史読むみ取り取りり速度
print vars.machine.get()
print vars.emcini.get()
jog_speed = DoubleVar

kinematics_type = IntVar

linuxcnctop_command = StringVar

machine = StringVar

max_aspeed = DoubleVar

max_maxvel = DoubleVar

max_queued_mdi_commands = IntVar

max_speed = DoubleVar

maxvel_speed = DoubleVar

mdi_command = StringVar

metric = IntVar

mist = BooleanVar

motion_mode = IntVar

on_any_limit = BooleanVar

optional_stop = BooleanVar

override_limits = BooleanVar

program_alpha = IntVar

queued_mdi_commands = IntVar

rapidrate = IntVar

rotate_mode = BooleanVar

running_line = IntVar

show_distance_to_go = IntVar

show_extents = IntVar

show_live_plot = IntVar

show_machine_limits = IntVar
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show_machine_speed = IntVar

show_program = IntVar

show_pyvcppanel = IntVar

show_rapids = IntVar

show_tool = IntVar

show_offsets = IntVar

spindledir = IntVar

spindlerate = IntVar

task_mode = IntVar

task_paused = IntVar

task_state = IntVar

taskfile = StringVar

teleop_mode = IntVar

tool = StringVar

touch_off_system = StringVar

trajcoordinates = StringVar

tto_g11 = BooleanVar

view_type = IntVar

3.11.41.13 ウィジェットをテストする非表示
# hide a widget
# use ’grid’ or ’pack’ depending on how it was originally placed
root_window.tk.call(’grid’,’forget’,’.pane.top.tabs.fmanual.jogf.zerohome.tooltouch’)

3.11.41.14 ラベルをテストする変更する
# change label of a widget
root_window.tk.call(’setup_widget_accel’,’.pane.top.tabs.fmanual.mist’,’Downdraft’)
# make sure it appears (only needed in this case if the mist button was hidden)
root_window.tk.call(’grid’,’.pane.top.tabs.fmanual.mist’,’-column’,’1’,’-row’,’5’,’-  -
columnspan’,’2’,’-padx’,’4’,’-sticky’,’w’)

3.11.41.15 既存のコマンドをリダイレクトするの歴史コマンドをテストするリダイレクトする
# hijack an existing command
# originally the mist button calls the mist function
root_window.tk.call(’.pane.top.tabs.fmanual.mist’,’configure’,’-
command’,’hijacked_command’  -

136



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

)
# The new function
def hijacked_command():
print ’hijacked mist command’
# add the function to TclCommands
TclCommands.hijacked_command = hijacked_command
commands = TclCommands(root_window)

3.11.41.16 DRO の歴史色を変更するをテストする変更する
# change dro screen
root_window.tk.call(’.pane.top.right.fnumbers.text’,’configure’,’-foreground’,’green’,’-  -
background’,’black’)

3.11.41.17 ツールバーの歴史ボタンをテストする変更する
# change the toolbar buttons
buW = ’3’
buH = ’2’
boW = ’3’
root_window.tk.call(’.toolbar.machine_estop’,’configure’,’-image’,’’,’-text’,’ESTOP’,’-  -
width’,buW,’-height’,buH,’-borderwidth’,boW)
root_window.tk.call(’.toolbar.machine_power’,’configure’,’-image’,’’,’-text’,’POWER’,’-  -
width’,buW,’-height’,buH,’-borderwidth’,boW)
root_window.tk.call(’.toolbar.file_open’,’configure’,’-image’,’’,’-text’,’OPEN’,’-width’,  -
buW,’-height’,buH,’-borderwidth’,boW)
root_window.tk.call(’.toolbar.reload’,’configure’,’-image’,’’,’-text’,’RELOAD’,’-width’,buW  -
,’-height’,buH,’-borderwidth’,boW)
root_window.tk.call(’.toolbar.program_run’,’configure’,’-image’,’’,’-text’,’RUN’,’-width’,  -
buW,’-height’,buH,’-borderwidth’,boW)
root_window.tk.call(’.toolbar.program_step’,’configure’,’-image’,’’,’-text’,’STEP’,’-width’  -
,buW,’-height’,buH,’-borderwidth’,boW)
root_window.tk.call(’.toolbar.program_pause’,’configure’,’-image’,’’,’-text’,’PAUSE’,’-  -
width’,buW,’-height’,buH,’-borderwidth’,boW)
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4.2 GMOCCAPY

3.11.42 序章
　GMOCCAPY は進行中の作業です。 LinuxCNC 用されのハンドブックは進行中の作業です。 GUI であり、タッチスクは進行中の作業です。リーンで使用されする場合は、ように連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されていますが、
最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなニーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 HAL ピンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ため、マウスまたは進行中の作業です。ハードウェアボタンと MPGホ
イールを送信してくを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた通常のハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がでも使用されできます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常のください。
　gmoccapy は進行中の作業です。埋めめ込む」という選択を行います。みタブとサイドパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、サポートしている場合は、ため、最大 9軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、表示し、通常旋盤を制御すると
バックは進行中の作業です。ツールを送信してく旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御するモードを手伝うことができる場合は、サポートし、ほぼ同じです。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ニーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して適合は、させる場合は、ことができます。 そのハンドブックは進行中の作業です。
良したいと考えていましたい例としては、として、gmoccapy_plasma を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。* gmoccapy 3 は進行中の作業です。、最大 9 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。と 9 つのハンドブックは進行中の作業です。ジョ
イントを手伝うことができる場合は、サポートします。 gmoccapy 3 は進行中の作業です。、LinuxCNC でのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント/軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、サポートする場合は、ように連絡するか、参加して
コードが変更する許可されている場合は、ため、2.7 または進行中の作業です。 2.6 ブランチでは進行中の作業です。機能しなくなったしません。
　統合は、された仮想キーボード（オンボードまたは進行中の作業です。マッチボックは進行中の作業です。スキーボード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、サポートしている場合は、ため、
ハードウェアキーボードやマウスは進行中の作業です。必要ありませんが、そのハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアで使用されする場合は、こともできます。 
Gmoccapy は進行中の作業です。、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集せずに連絡するか、参加して GUI のハンドブックは進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。ページを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するための
します。
　対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ファイルを送信してくが linuxcnc.po ファイルを送信してくから分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。されている場合は、ため、GMOCCAPY は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してロー
カライズからの初期のスポンサーシップによりできます。したがって、不要なものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、翻訳またはタスクプランする場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 ファイルを送信してくは進行中の作業です。/ src / po / 

gmoccapy に連絡するか、参加して配置されます。されます。 gmoccapy.pot ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 fr.po のハンドブックは進行中の作業です。ようなものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してコピーし、そのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、
gtranslator または進行中の作業です。 poedit で翻訳またはタスクプランする場合は、だけです。 再構築する動き（後の月曜日に開催されました。、好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてみのハンドブックは進行中の作業です。言語を提案し、で GUI を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれしました。 翻訳またはタスクプランを手伝うことができる場合は、
公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびしてください。公式に公開されました。パッケージに連絡するか、参加して含まれています。めて、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ユーザーに連絡するか、参加して公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、ことができます。 現します。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。、
英語を提案し、、ドイツ語を提案し、、スペイン語を提案し、、ポーランド語を提案し、、セルを送信してくビア語を提案し、、ハンガリー語を提案し、で利用されできます。 
nieson@web.de で、もっと多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。言語を提案し、を手伝うことができる場合は、紹介して一連のパルスをステッピンする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、手伝うことができる場合は、ってください。 サポートが必要な場合は、は進行中の作業です。、遠く離れている場合、または軸を端に移動すると材料との干渉
慮せずに、十分に困難な場合があなくお問い合は、わせください。
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3.11.43 要なユーザーコンセプト件
　Gmoccapy 3 は進行中の作業です。、Debian Jessie、Debian Stretch、および LinuxCNC マスターと 2.8 リリースのハンドブックは進行中の作業です。
MINT18 でテストされています。 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。ジョイント/軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加してサポートしている場合は、ため、ス
カラ、ロボット、または進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。よりもジョイントが多くの人がコードの小さな改善を要求いそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 GUI として適しています。 したがっ
て、ガントリー構成されました。もサポートします。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、LinuxCNC フォーラムのメンバーに連絡するか、参加して、
ドイツのハンドブックは進行中の作業です。 CNC Ecke フォーラムのメンバーに連絡するか、参加して、または進行中の作業です。 LinuxCNCユーザーのハンドブックは進行中の作業です。メーリングリストで問題でした。この時までに、や解しておく必要のある重要なユーザー決策です。 （に連絡するか、参加してつい
てお知りません。らせください。
　gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、サイドパネルを送信してくなしで使用されした場合は、、979 x 750 ピクは進行中の作業です。セルを送信してくである場合は、ため、
すべてのハンドブックは進行中の作業です。標です。準画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して収めたものもありました。まる場合は、は進行中の作業です。ずです。 1024x748 のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします

3.11.44 gmoccapyを読み取る取る得する方法するハイパーセンシング方法
　LinuxCNC 2.8 以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および、gmoccapy3 が標です。準インストールを送信してくに連絡するか、参加して含まれています。まれています。 したがって、PC を手伝うことができる場合は、制御するして
いる場合は、ときに連絡するか、参加して gmoccapy を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、最も簡単な方法が求められました。な方法が求められました。は進行中の作業です。、ISO を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれし、CD / DVD / USB-Stick からインス
トールを送信してくする場合は、ことです。
　通常のハンドブックは進行中の作業です。 deb パッケージでアップデートを手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてります。
　Gmoccapy 3 は進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。 2.8 およびマスターリリースに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み含まれています。まれています。
　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが表示されます。構成されました。に連絡するか、参加してよってデザインが異なります。なる場合は、場合は、があります。
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3.11.45 基本構成
　gmoccapy を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ためだけに連絡するか、参加して構成されました。する場合は、ことは進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。それほど多くの人がコードの小さな改善を要求くありませんが、GUI のハンドブックは進行中の作業です。すべて
のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、注意が作成されました。が必要な点を合わせてがいくつかあります。
　基づいて構築できるため本を手伝うことができる場合は、示すために連絡するか、参加して、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。シミュレーション構成されました。（INI ファイルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。まれています。

* gmoccapy.ini
* gmoccapy_4_axis.ini
* lathe_configs/gmoccapy_lathe.ini
* lathe_configs/gmoccapy_lathe_imperial.ini
* gmoccapy_left_panel.ini
* gmoccapy_right_panel.ini
* gmoccapy_messages.ini
* gmoccapy_pendant.ini
* gmoccapy_sim_hardware_button.ini
* gmoccapy_tool_sensor.ini
* gmoccapy_with_user_tabs.ini
* gmoccapy_XYZAB.ini
* gmoccapy_XYZAC.ini
* gmoccapy_XYZCW.ini
* gmoccapy-JA/Gantry/gantry_mm.ini
* gmoccapy-JA/scara/scara.ini
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* gmoccapy-JA/table-rotary-tilting/xyzac-trt.ini
* and a lot more . . .

名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、さまざまな INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。主な目を集めた的ライセンシーであるを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、必要があります。
マシンのハンドブックは進行中の作業です。既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントに連絡するか、参加して従って使用されって INI を手伝うことができる場合は、編集する場合は、だけです。

重要 
MACROS を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する場合でも、は、以下に見つかりました説明するするように見つかりました、マクロまたはサブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、フォルの制御がダーへのパスの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が設
定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しすること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が忘れないでください。れないでください。

それでは進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくと、マシンで gmoccapy を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ために連絡するか、参加して含まれています。める場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、詳しく見したのはそこでした。てみ
ましょう。

1.1.1.1 ディスプレイセクション
[DISPLAY]
DISPLAY = gmoccapy
PREFERENCE_FILE_PATH = gmoccapy_preferences
MAX_FEED_OVERRIDE = 1.5
MAX_SPINDLE_OVERRIDE = 1.2
MIN_SPINDLE_OVERRIDE = 0.5
LATHE = 1
BACK_TOOL_LATHE = 1
PROGRAM_PREFIX = ../../nc_files/

最も重要な部分は、は、LinuxCNC に見つかりました gmoccapy を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。するように見つかりました指します。示されませし、[DISPLAY]セクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が編集するこするこ
と標準的なです。
[DISPLAY]

DISPLAY = gmoccapy

PREFERENCE_FILE_PATH = gmoccapy_preferences

gmoccapy 3 は、次のフィード移動まで、のコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドラインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、オプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がサポートしています。
 -usermode：設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しすると標準的な、セットアップボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、無効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたなるため、通してい常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはの機械オペレーターは機械の
設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が編集するこできません*

 -logo <return>ロゴファイルの制御がへのパスの動き。>：指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しすると標準的な、ロゴは手動きが独立していない場合でも、モードでジョグボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、タブを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が非表示されませに見つかりましたしま
す。これは、ジョギンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グと標準的な増やす必要がある場分は、選択されていない限り表示されませ用できます。のハードウェアボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が備えたマシンでのみ役立ちます。えたマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、でのみ役立していない場合でも、ちます。

行 PREFERENCE_FILE_PATH は、使用できます。する設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しファイルの制御がの場所と名前を示します。と標準的な名前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が示されませします。 ほと標準的なんどの場合でも、、こ
の行は必要ありません。テーマ、DRO ユニット、色、キーボが暴走しますード設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しなど、GUIの設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が保存するためにするために見つかりました
gmoccapy に見つかりましたよって使用できます。されます。詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しページを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

note
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　パスの動き。またはファイルの制御がが独立していない場合でも、指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない場合でも、、gmoccapy はデフォルの制御がトの<return>your_machinename> .pref と標準的な
して使用できます。します。INI ファイルの制御がに見つかりましたマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、名が独立していない場合でも、指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない場合でも、、gmoccapy.pref を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。します。ファイ
ルの制御がは config ディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコに見つかりました保存するためにされるため、設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しは行われません。 複数の構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する場合でも、は、混合でも、し
てください。 複数のマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で 1 つのファイルの制御がのみを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する場合でも、は、INI に見つかりました PREFERENCE_FILE_PATH

を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が含まれている場合は、める必要が独立していない場合でも、あります。

MAX_FEED_OVERRIDE = 1.5
最大フィードオーバーライドを手伝うことができる場合は、設定しました。します。与えられます。えられた例としては、では進行中の作業です。、フィードを手伝うことができる場合は、 150％減らし、それをオーバーライドでき
ます。

Note

値であることを確認してくが独立していない場合でも、指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない場合でも、は、1.0 に見つかりました設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされます

MAX_SPINDLE_OVERRIDE = 1.2
MIN_SPINDLE_OVERRIDE = 0.5

50％減らし、それをから 120％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。制限など、内でスピンドルを送信してくオーバーライドを手伝うことができる場合は、変更する許可できます。
Note

値であることを確認してくが独立していない場合でも、指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない場合でも、、MAX は 1.0 に見つかりました設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされ、MIN は 0.1 に見つかりました設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされます。

LATHE = 1
BACK_TOOL_LATHE = 1

最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、旋盤を制御するを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がレイアウトを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
　2 行目を集めたは進行中の作業です。オプションで、バックは進行中の作業です。ツールを送信してく旋盤を制御するに連絡するか、参加して必要な方法が求められました。で X軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、切り替えるえます。 また、キーボード
ショートカットは進行中の作業です。異なります。なる場合は、方法が求められました。で反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。 gmoccapy を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、追加してのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、使用されして旋盤を制御するを手伝うことができる場合は、構成されました。
できる場合は、ため、旋盤を制御するに連絡するか、参加して XZCW構成されました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、こともできます。

Tip

旋盤にも当てはまります。固有のセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、も参照してください。してください
 PROGRAM_PREFIX = ../../nc_files/

linuxcnc / gmoccapy に連絡するか、参加して ngc ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、探します。 これらのす場所を手伝うことができる場合は、指示する場合は、エントリです。
Note

指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない場合でも、、Gmoccapy は次のフィード移動まで、の順序でで ngc ファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が検索します：します：linuxcnc / nc_files、次のフィード移動まで、に見つかりました
ユーザーのホームを制御する方法を下位レベルの制御がディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ。

タブとサイドパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。
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　axis、touchy、gscreen でできる場合は、ように連絡するか、参加して、埋めめ込む」という選択を行います。みプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、 gmoccapy に連絡するか、参加して追加してできます。 
DISPLAY セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して数行を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、と、すべてが gmoccapy に連絡するか、参加してよって自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して実行され
ます。
空き地パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしたことがない場合は、は進行中の作業です。、優れています。れたドキュメントを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所むことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 グレイド
VCP

例としては、
EMBED_TAB_NAME = DRO
EMBED_TAB_LOCATION = ntb_user_tabs
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -x {XID} dro.glade
EMBED_TAB_NAME = Second user tab
EMBED_TAB_LOCATION = ntb_preview
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -x {XID} vcp_box.glade

注意が作成されました。しなければならないのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。タブまたは進行中の作業です。サイドパネルを送信してくに連絡するか、参加して上記のハンドブックは進行中の作業です。 3 行を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことだけです。
 EMBED_TAB_NAME =タブまたは進行中の作業です。サイドパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、表します。使用されする場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。ユーザー次は、高価なインテリジェントモーションコン第です

が、存のユーザーインターフェースと在する場合は、必要があります。
 EMBED_TAB_LOCATION =プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが GUI に連絡するか、参加して配置されます。される場合は、場所です。

有効になっていません。な値は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 ntb_user_tabs（メインタブとして、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が全に機体を手伝うことができる場合は、カバー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所」
 ntb_preview（プレビュー側のハンドブックは進行中の作業です。タブとして）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所」
 box_left（左に移動すると、それは正の側、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な高さ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 box_right（右側、通常のハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がとボタンリストのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 box_coolant_and_spindle（クは進行中の作業です。ーラントとスピンドルを送信してくフレームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してし、ここに連絡するか、参加してグレイドファイ

ルを送信してくを手伝うことができる場合は、導入します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 box_cooling（冷たいガスがゾーン却する二次ガスを送りますフレームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してし、空き地ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、導入します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 box_spindle（スピンドルを送信してくフレームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してし、グレイドファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、導入します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 box_vel_info（ベロシティフレームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してし、グレイドファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、導入します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 box_custom_1（vel_frame のハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加してある場合は、空き地ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、紹介して一連のパルスをステッピンします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 box_custom_2（cooling_frame のハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加してある場合は、空き地ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、導入します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 box_custom_3（spland_frame のハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加してある場合は、空き地ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、紹介して一連のパルスをステッピンします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 box_custom_4（spland_frame のハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加して空き地ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、導入します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
違いを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、含まれています。まれている場合は、さまざまな INI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください
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 EMBED_TAB_COMMAND =実行する場合は、コマンド、つまり
gladevcp -x {XID} dro.glade

上記のハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加して dro.glade というカスタムのメンバーに連絡するか、参加してグレイドファイルを送信してくが含まれています。まれています。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。
config フォルを送信してくダーに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、必要があります。

gladevcp h_buttonlist.glade
h_buttonlist.glade という新しいバージョンのしいユーザーウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくだけです。違いに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。これは進行中の作業です。
スタンドアロンであり、gmoccapy ウィンドウから独立して移動され、できます。

gladevcp -c gladevcp -u hitcounter.py -H manual-example.hal manual-example.ui
パネルを送信してく manual-example.ui を手伝うことができる場合は、追加してし、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して python ハンドラー hitcounter.py を手伝うことができる場合は、含まれています。め、manual-

example.hal に連絡するか、参加して従って使用されってパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、実現します。した後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してすべてのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、確立します。
Note

カスの動き。タムを制御する方法を下位レベルの制御がグレイドパネルの制御がに見つかりました hal接続き使用できます。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が行う場合でも、は、EMBEDDED_TAB_COMMAND 行で指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされた hal

ファイルの制御がで行う必要が独立していない場合でも、あります。そうしないと標準的な、hal ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、存するために在の工具交換プログしないと標準的ないうエラーが独立していない場合でも、発生する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あ
ります。これは、hal を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がロードする競合でも、状態が原因です。が独立していない場合でも、原因です。です。 ファイルの制御が。 gmoccapy hal ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、への接続き使用できます。は、
GUI を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実現する前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりましたこのピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、存するために在の工具交換プログしないため、INI ファイルの制御がで指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされた postguihal ファイルの制御がで行う必要
が独立していない場合でも、あります。

ここでは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、示します。
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　ユーザー作成されました。メッセージのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。 Gmoccapy に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、hal駆動され、のハンドブックは進行中の作業です。ユーザーメッセージを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、機能しなくなったがあ
ります。 それらを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、導入する場合は、必要が
あります。
　メッセージがパンゴマークは進行中の作業です。アップ言語を提案し、を手伝うことができる場合は、サポートする場合は、 3 つのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーポップアップメッセージダイア
ログを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。 マークは進行中の作業です。アップ言語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、PangoMarkup を手伝うことができる場合は、ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常のく
ださい。

MESSAGE_TEXT = The text to be displayed, may be pango markup formatted
MESSAGE_TYPE = "status" , "okdialog" , "yesnodialog"
MESSAGE_PINNAME = is the name of the hal pin group to be created

 ステータス：gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。メッセージングシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されして、メッセージを手伝うことができる場合は、ポップアップウィン
ドウとして表示します

 okdialog：メッセージダイアログに連絡するか、参加してフォーカスを手伝うことができる場合は、保持ちました。し、「待機中の作業です。」のハンドブックは進行中の作業です。 Hal_PinOUT を手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブ
に連絡するか、参加してします。 メッセージを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、と、待機中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。ピンがリセットされます

 yesnodialog：メッセージダイアログに連絡するか、参加してフォーカスを手伝うことができる場合は、保持ちました。し、「待機中の作業です。」のハンドブックは進行中の作業です。 Hal_Pinビット OUT を手伝うことができる場合は、
アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してし、「応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。」のハンドブックは進行中の作業です。 Hal_Pinビット出力へのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セスも提供されるソフトウェアを特定するためのします。ユーザーが[OK]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。
リックは進行中の作業です。する場合は、と、このハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。 メッセージを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、と待機中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。ピンがリセットされま
す応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。HalPin は進行中の作業です。、ダイアログが再度の成功を収めたものもありました。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、まで 1 のハンドブックは進行中の作業です。ままです。

Example

MESSAGE_TEXT = This is a <span background="#ff0000" foreground="#ffffff">
info-message</span> test
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MESSAGE_TYPE = status
MESSAGE_PINNAME = statustest
MESSAGE_TEXT = This is a yes no dialog test
MESSAGE_TYPE = yesnodialog
MESSAGE_PINNAME = yesnodialog
MESSAGE_TEXT = Text can be <small>small</small>, <big>big</big>, <b>bold</b <i>italic</
i>,  -
and even be <span color="red">colored</span>.
MESSAGE_TYPE = okdialog
MESSAGE_PINNAME = okdialog

これらのハンドブックは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 halpin 規則のため、機械が要求された送りは進行中の作業です。、ユーザーメッセージのハンドブックは進行中の作業です。 halpin セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してあります。

3.11.45.1 RS274NGC セクション
[RS274NGC]
SUBROUTINE_PATH = macros

マクは進行中の作業です。ロやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。パスを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 複数のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンパスを手伝うことができる場合は、使用されす
る場合は、場合は、は進行中の作業です。、「：」で区切ってください。

3.11.45.2 マクロセクション
　touchy のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。と同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、gmoccapy に連絡するか、参加してマクは進行中の作業です。ロを手伝うことができる場合は、追加してできます。 マクは進行中の作業です。ロは進行中の作業です。 ngc ファイルを送信してくに連絡するか、参加して他の国における登録商標です。なりません。
 ボタンを手伝うことができる場合は、 1 つ押すかすだけで、MDI モードで完全に機な CNC プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行できます。 これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコン
のハンドブックは進行中の作業です。ようなセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要があります。

[MACROS]
MACRO = i_am_lost
MACRO = hello_world
MACRO = jog_around
MACRO = increment xinc yinc
MACRO = go_to_position X-pos Y-pos Z-pos

これに連絡するか、参加してより、MDI ボタンリストに連絡するか、参加して 5 つのハンドブックは進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロが追加してされます。
Note

最大 16個のマクロがのマクロが独立していない場合でも、 GUI に見つかりました表示されませされるため、スの動き。ペースの動き。上の理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する由から、矢印をクリックしてページを切りから、矢印をクリックしてページを切りを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がクリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコックしてページを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が切にサポートしていません。り
替え、非表示のマクロボタンを表示する必要がある場合があります。え、非表示されませのマクロボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が表示されませする必要が独立していない場合でも、ある場合でも、が独立していない場合でも、あります。 INI ファイルの制御がに見つかりましたさらに見つかりました多くのくを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が配置すす
ること標準的なはエラーではありません。 マクロボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は、INI エンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコの順序でで表示されませされます。
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ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、MACRO 行で指定しました。された名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と完全に機に連絡するか、参加して同じである場合は、必要があります。 したがって、マ
クは進行中の作業です。ロ i_am_lost は進行中の作業です。ファイルを送信してく i_am_lost.ngc を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。
マクは進行中の作業です。ロ NGC ファイルを送信してくは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してくに連絡するか、参加して従って使用されう必要があります。
 ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、マクは進行中の作業です。ロ行に連絡するか、参加して記載されているされている場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と完全に機に連絡するか、参加して同じである場合は、必要がありますが、拡張を試すことが提子メールを送信してく

は進行中の作業です。 ngc（大文字と小さな改善を要求文字が区別を停止します。されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。みです。
 ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ようなサブルを送信してくーチンが含まれています。まれている場合は、必要があります。O<return>i_am_lost> sub、sub

のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、マクは進行中の作業です。ロのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と正確に連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、必要があります（大文字と小さな改善を要求文字が区別を停止します。されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 ファイルを送信してくは進行中の作業です。、endsub O <return>i_am_lost> endsub とそれに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く M2 コマンドで終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、必要があります
 ファイルを送信してくは進行中の作業です。、RS274NGC セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくで指定しました。されたフォルを送信してくダーに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、必要があり

ます（RS274NGC を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
sub と endsub のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、マクは進行中の作業です。ロボタンを手伝うことができる場合は、押すかすことで実行されます。

Note

サンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、プルの制御がマクロは、gmoccapysim フォルの制御がダーに見つかりましたある macros フォルの制御がダーに見つかりましたあります。 複数のサブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、
パスの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しした場合でも、、それらは指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされたパスの動き。の順序でで検索します：されます。 最初に見つかったファイルが使用に見つかりました見つかりましたつかったファイルの制御がが独立していない場合でも、使用できます。
されます。
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Gmoccapy は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ようなパラメーターを手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、マクは進行中の作業です。ロも受けました。け入れます。
go_to_position X-pos Y-pos Z-pos

パラメータは進行中の作業です。スペースで区切る場合は、必要があります。 これに連絡するか、参加してより、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。内容のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく go_to_position.ngc

が呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
; Test file go to position
; will jog the machine to a given position
O<go_to_position> sub
G17
G21
G54
G61
G40
G49
G80
G90
;#1 = <X-Pos>
;#2 = <Y-Pos>
;#3 = <Z-Pos>
(DBG, Will now move machine to X = #1 , Y = #2 , Z = #3)
G0 X #1 Y #2 Z #3
O<go_to_position> endsub
M2

マクは進行中の作業です。ロのハンドブックは進行中の作業です。実行ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、X-pos Y-pos Z-pos のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、入力する場合は、ように連絡するか、参加して求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめられ、すべてのハンドブックは進行中の作業です。値が指定しました。さ
れている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。みマクは進行中の作業です。ロが実行されます。

Note

移動きが独立していない場合でも、せずに見つかりましたマクロを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する場合でも、は、既知っている限り、引き続き使用できます。の問題のトラブルシューティング（の注記も参照してください。してください。
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3.11.45.3 TRAJ セクション
DEFAULT_LINEAR_VELOCITY = 85.0
MAX_VELOCITY = 230.000

機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。とデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ジョグ速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
Note

DEFAULT_LINEAR_VELOCITY が独立していない場合でも、指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない場合でも、、MAX_VELOCITY の半分は、が独立していない場合でも、使用できます。されます。 そ
の値であることを確認してくも指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない場合でも、、デフォルの制御がトで 180 に見つかりましたなります。MAX_VELOCITY が独立していない場合でも、指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない場合でも、、
デフォルの制御がトで 600 に見つかりましたなります。

3.11.46 HALピン
gmoccapy は進行中の作業です。、ハードウェアデバイスに連絡するか、参加して反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもできる場合は、ように連絡するか、参加して、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンを手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします。
目を集めた標です。は進行中の作業です。、ツールを送信してくショップで完全に機に連絡するか、参加して/ほとんどマウスやキーボードなしで操作できる場合は、 GUI を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ことで
す。

Note

GUI を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が完全にロードする前にに見つかりましたロードする前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました gmoccapy ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。できないため、postgui.hal ファイルの制御が内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。の gmoccapy ピ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、へのすべての接続き使用できます。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が行う必要が独立していない場合でも、あります。 複数の postguihal ファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構すこと標準的なが独立していない場合でも、できるため、構
成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がのデバッグが独立していない場合でも、容易になります。 に見つかりましたなります。 postgui_call_list.hal ファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。するだけです。 パネルの制御がはGUI の後
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に見つかりましたロードされるため、ユーザーパネルの制御がへの接続き使用できます。は別する方法を説明するの hal ファイルの制御がで行う必要が独立していない場合でも、あります。 詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついて
は、タブと標準的なサイドパネルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

1.1.1.1 右と下のボタンリストと下げるの歴史ボタンリスト
画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。メインボタンリストがあり、1 つは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加して、もう 1 つは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部に連絡するか、参加してあります。 右利きのハンドブックは進行中の作業です。ボ

タンは進行中の作業です。操作中の作業です。に連絡するか、参加して変更する許可されませんが、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ボタンリストは進行中の作業です。頻繁に使用されるキーボードショートカットを次の表に示します。に連絡するか、参加して変更する許可されます。 ボタンは進行中の作業です。、「0」で始するために、結果としてま
り、上から下で、このドキュメントをコピー、配布、および、左に移動すると、それは正のから右に連絡するか、参加して数えられます。
Note

gmoccapy2 のハンドブックは進行中の作業です。ピン名が変更する許可され、順序を指定します。が改善に興味を持つようになりました。されました。
 gmoccapy.v-button.button-0

 gmoccapy.v-button.button-1

 gmoccapy.v-button.button-2

 gmoccapy.v-button.button-3

 gmoccapy.v-button.button-4

 gmoccapy.v-button.button-5

 gmoccapy.v-button.button-6

下で、このドキュメントをコピー、配布、および部（水平）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ボタンは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 gmoccapy.h-button.button-0

 gmoccapy.h-button.button-1

 gmoccapy.h-button.button-2

 gmoccapy.h-button.button-3

 gmoccapy.h-button.button-4

 gmoccapy.h-button.button-5

 gmoccapy.h-button.button-6

 gmoccapy.h-button.button-7

 gmoccapy.h-button.button-8

 gmoccapy.h-button.button-9

下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。リストのハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。モードやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。影響します。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ため、ハードウェアボタンは進行中の作業です。さまざまな
機能しなくなったを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してします。これは進行中の作業です。完全に機に連絡するか、参加して gmoccapy に連絡するか、参加してよって行われる場合は、ため、機能しなくなったを手伝うことができる場合は、半分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して切り替えるえる場合は、
必要は進行中の作業です。ありません。 3軸の移動を協調制御できます。 XYZ マシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、hal ピンは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。
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手動され、モードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、：
 gmoccapy.h-button.button-0 == open homing button

 gmoccapy.h-button.button-1 == open touch off stuff

 gmoccapy.h-button.button-2 ==

 gmoccapy.h-button.button-3 == open tool dialogs

 gmoccapy.h-button.button-4 ==

 gmoccapy.h-button.button-5 ==

 gmoccapy.h-button.button-6 ==

 gmoccapy.h-button.button-7 ==

 gmoccapy.h-button.button-8 == full-size preview

 gmoccapy.h-button.button-9 == exit if machine is off, otherwise no reaction

mdi モードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、：
 gmoccapy.h-button.button-0 == macro_0 or nothing

 gmoccapy.h-button.button-1 == macro_1 or nothing

 gmoccapy.h-button.button-2 == macro_2 or nothing

 gmoccapy.h-button.button-3 == macro_3 or nothing

 gmoccapy.h-button.button-4 == macro_4 or nothing

 gmoccapy.h-button.button-5 == macro_5 or nothing

 gmoccapy.h-button.button-6 == macro_6 or nothing

 gmoccapy.h-button.button-7 == macro_7 or nothing

 gmoccapy.h-button.button-8 == macro_8 or switch page to additional macros

 gmoccapy.h-button.button-9 == open keyboard or abort if macro is running

自動され、モードで
 gmoccapy.h-button.button-0 == open file

 gmoccapy.h-button.button-1 == reload program

 gmoccapy.h-button.button-2 == run

 gmoccapy.h-button.button-3 == stop

 gmoccapy.h-button.button-4 == pause

 gmoccapy.h-button.button-5 == step by step
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 gmoccapy.h-button.button-6 == run from line if enabled in settings, otherwise Nothing

 gmoccapy.h-button.button-7 == optional blocks

 gmoccapy.h-button.button-8 == full-size preview

 gmoccapy.h-button.button-9 == edit code

設定しました。モードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、：
 gmoccapy.h-button.button-0 == delete MDI history

 gmoccapy.h-button.button-1 ==

 gmoccapy.h-button.button-2 ==

 gmoccapy.h-button.button-3 ==

 gmoccapy.h-button.button-4 == open classic ladder

 gmoccapy.h-button.button-5 == open hal scope

 gmoccapy.h-button.button-6 == open hal status

 gmoccapy.h-button.button-7 == open hal meter

 gmoccapy.h-button.button-8 == open hal calibration

 gmoccapy.h-button.button-9 == open hal show

ホーミングモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、：
 gmoccapy.h-button.button-0 ==

 gmoccapy.h-button.button-1 == home all

 gmoccapy.h-button.button-2 ==

 gmoccapy.h-button.button-3 == home x

 gmoccapy.h-button.button-4 == home y

 gmoccapy.h-button.button-5 == home z

 gmoccapy.h-button.button-6 ==

 gmoccapy.h-button.button-7 ==

 gmoccapy.h-button.button-8 == unhome all

 gmoccapy.h-button.button-9 == back

in touch off mode:

 gmoccapy.h-button.button-0 == edit offsets

 gmoccapy.h-button.button-1 == touch X
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 gmoccapy.h-button.button-2 == touch Y

 gmoccapy.h-button.button-3 == touch Z

 gmoccapy.h-button.button-4 ==

 gmoccapy.h-button.button-5 ==

 gmoccapy.h-button.button-6 == zero G92

 gmoccapy.h-button.button-7 ==

 gmoccapy.h-button.button-8 == set selected

 gmoccapy.h-button.button-9 == back

ツールを送信してくモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、：
 gmoccapy.h-button.button-0 == delete tool(s)

 gmoccapy.h-button.button-1 == new tool

 gmoccapy.h-button.button-2 == reload tool table

 gmoccapy.h-button.button-3 == apply changes

 gmoccapy.h-button.button-4 == change tool by number T? M6

 gmoccapy.h-button.button-5 == set tool by number without change M61 Q?

 gmoccapy.h-button.button-6 == change tool to the selected one

 gmoccapy.h-button.button-7 ==

 gmoccapy.h-button.button-8 == touch of tool in Z

 gmoccapy.h-button.button-9 == back

編集モードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、：
 gmoccapy.h-button.button-0 ==

 gmoccapy.h-button.button-1 == reload file

 gmoccapy.h-button.button-2 == save

 gmoccapy.h-button.button-3 == save as

 gmoccapy.h-button.button-3 == save as

 gmoccapy.h-button.button-5 ==

 gmoccapy.h-button.button-6 == new file

 gmoccapy.h-button.button-7 ==

 gmoccapy.h-button.button-8 == show keyboard
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 gmoccapy.h-button.button-8 == show keyboard

ファイルを送信してく選択されましモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、：
 gmoccapy.h-button.button-0 == go to home directory

 gmoccapy.h-button.button-1 == one directory level up

 gmoccapy.h-button.button-2 ==

 gmoccapy.h-button.button-2 ==

 gmoccapy.h-button.button-2 ==

 gmoccapy.h-button.button-5 == jump to directory as set in settings

 gmoccapy.h-button.button-6 ==

 gmoccapy.h-button.button-7 == select / ENTER

 gmoccapy.h-button.button-8 ==

 gmoccapy.h-button.button-9 == back

つまり、わずか 10hal ピンで 67 のハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもがあります。
 これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。、タッチパネルを送信してくなしで画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、使用されしたり、パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。周囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してハードウェアボタンを手伝うことができる場合は、配置されます。し
て過する間度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。使用されから画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、保護します。したりできる場合は、ように連絡するか、参加してなっています。
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3.11.46.1 ベロシティとオーバーライド
gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。スライダーは進行中の作業です。、ハードウェアエンコーダーまたは進行中の作業です。ハードウェアポテンショメー
ターに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。できます。

Note

gmoccapy 3 の場合でも、、新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。しいコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トロールの制御がが独立していない場合でも、実装されたため、されたため、hal ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、名が独立していない場合でも、変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコされました。高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。速オーバー
ライドが独立していない場合でも、実装されたため、されたため、最大速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がは存するために在の工具交換プログしなくなりました。 この変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコは、多くのくのユーザーが独立していない場合でも、要求したとしたと標準的な
お勧めします。りに見つかりました行われました。

エンコーダーを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ピンがエクは進行中の作業です。スポートされます。
 gmoccapy.jog.jog-velocity.counts = HAL_S32 Jog velocity

 gmoccapy.jog.jog-velocity.count-enable = HAL_BIT Must be True, to enable counts

 gmoccapy.feed.feed-override.counts = HAL_S32 feed override

 gmoccapy.feed.feed-override.count-enable = HAL_BIT Must be True, to enable counts

 gmoccapy.feed.reset-feed-override = HAL_BIT reset the feed override to 100 %

 gmoccapy.spindle.spindle-override.counts = HAL_S32 spindle override
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 gmoccapy.spindle.spindle-override.count-enable = HAL_BIT Must be True, to enable counts

 gmoccapy.spindle.reset-spindle-override = HAL_BIT reset the spindle override to 100 %

 gmoccapy.rapid.rapid-override.counts = HAL_S32 Maximal Velocity of the machine

 gmoccapy.rapid.rapid-override.count-enable = HAL_BIT Must be True, to enable counts

ポテンショメータを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンを手伝うことができる場合は、使用されします。
 gmoccapy.jog.jog-velocity.direct-value = HAL_FLOAT To adjust the jog velocity slider

 gmoccapy.jog.jog-velocity.direct-value = HAL_FLOAT To adjust the jog velocity slider

 gmoccapy.feed.feed-override.direct-value = HAL_FLOAT To adjust the feed override slider

 gmoccapy.feed.feed-override.analog-enable = HAL_BIT Must be True, to allow analog inputs

 gmoccapy.spindle.spindle-override.direct-value = HAL_FLOAT To adjust the spindle override 

slider

 gmoccapy.spindle.spindle-override.analog-enable = HAL_BIT Must be True, to allow analog 

inputs

 gmoccapy.rapid.rapid-override.direct-value = HAL_FLOAT To adjust the max velocity slider

 gmoccapy.rapid.rapid-override.analog-enable = HAL_BIT Must be True, to allow analog 

inputs

さらに連絡するか、参加して、gmoccapy 3 は進行中の作業です。、モーメンタリスイッチで新しいバージョンのしいスライダーウィジェットを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。追加して
のハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 増加してまたは進行中の作業です。減少なくとものハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、空き地ファイルを送信してくで設定しました。する場合は、必要があります。 
将来ました。のハンドブックは進行中の作業です。リリースでは進行中の作業です。、設定しました。ページに連絡するか、参加して統合は、される場合は、予定しました。です。
 gmoccapy.spc_jog_vel.increase = HAL_BIT IN as long as True the value of the slider will 

increase

 gmoccapy.spc_jog_vel.decrease = HAL_BIT IN as long as True the value of the slider will 

decrease

 gmoccapy.spc_jog_vel.scale = HAL_FLOAT IN A value to scale the output value (Handy to 

change units/min to units/sec

 gmoccapy.spc_jog_vel.value = HAL_FLOAT OUT value of the widget

 gmoccapy.spc_jog_vel.scaled-value = HAL_FLOAT OUT scaled value of the widget

 gmoccapy.spc_feed.increase = HAL_BIT IN as long as True the value of the slider will 

increase

 gmoccapy.spc_feed.decrease = HAL_BIT IN as long as True the value of the slider will 

decrease
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 gmoccapy.spc_feed.scale = HAL_FLOAT IN A value to scale the output value (Handy to 

change units/min to units/sec

 gmoccapy.spc_feed.value = HAL_FLOAT OUT value of the widget

 gmoccapy.spc_feed.scaled-value = HAL_FLOAT OUT scaled value of the widget

 gmoccapy.spc_spindle.increase = HAL_BIT IN as long as True the value of the slider will 

increase

 gmoccapy.spc_spindle.decrease = HAL_BIT IN as long as True the value of the slider will 

decrease

 gmoccapy.spc_spindle.scale = HAL_FLOAT IN A value to scale the output value (Handy to 

change units/min to units/sec

 gmoccapy.spc_spindle.value = HAL_FLOAT OUT value of the widget

 gmoccapy.spc_spindle.scaled-value = HAL_FLOAT OUT scaled value of the widget

 gmoccapy.spc_rapid.increase = HAL_BIT IN as long as True the value of the slider will 

increase

 gmoccapy.spc_rapid.decrease = HAL_BIT IN as long as True the value of the slider will 

decrease

 gmoccapy.spc_rapid.scale = HAL_FLOAT IN A value to scale the output value (Handy to 

change units/min to units/sec

 gmoccapy.spc_rapid.value = HAL_FLOAT OUT value of the widget

 gmoccapy.spc_rapid.scaled-value = HAL_FLOAT OUT scaled value of the widget

フロートピンは進行中の作業です。、スライダー値を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、パーセンテージ値である場合は、 0.0〜1.0 のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、受けました。け入れます。
[警告してください。]両方のハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。タイプを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、同じスライダーを手伝うことができる場合は、両方のハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。しないでください。2

つのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。影響します。は進行中の作業です。テストされていません。 異なります。なる場合は、スライダーを手伝うことができる場合は、 1 つまたは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 hal 接続するためのコードを作成しました。タイプに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。でき
ます。
[重要]ジョグ速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。タートルを送信してくボタンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してよって異なります。なり、モード（タートルを送信してくまたは進行中の作業です。ウサギ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよってス
ライダーのハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくが異なります。なる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ジョグ速度の成功を収めたものもありました。とタートルを送信してくジョグ
ハルを送信してくピンもご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常のください。
Example

Spindle Override Min Value = 20 %
Spindle Override Max Value = 120 %
gmoccapy.analog-enable = 1
gmoccapy.spindle-override-value = 0.25
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value to set = Min Value + (Max Value - Min Value) * gmoccapy.spindle-override-value
value to set = 20 + (120 - 20) * 0.25
value to set = 45 %

3.11.46.2 ジョグハルピン
INI ファイルを送信してくで指定しました。されたすべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。ジョグプラスピンとジョグマイナのロビーでスピンがある場合は、ため、ハード

ウェアモーメンタリスイッチを手伝うことができる場合は、使用されして軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ジョグできます。
Note

この hal ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の名前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませは gmoccapy2 で変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコされました
標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 XYZ構成されました。では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンが使用され可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。
 gmoccapy.jog.axis.jog-x-plus

 gmoccapy.jog.axis.jog-x-minus

 gmoccapy.jog.axis.jog-y-plus

 gmoccapy.jog.axis.jog-y-minus

 gmoccapy.jog.axis.jog-z-plus

 gmoccapy.jog.axis.jog-z-minus

4軸の移動を協調制御できます。 INI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、2 つのハンドブックは進行中の作業です。追加してピンがあります
 gmoccapy.jog.jog-<your fourth axis letter >-plus

 gmoccapy.jog.jog-<your fourth axis letter >-minus

「C」軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して表示されます。
gmoccapy.jog.axis.jog-c-plus

gmoccapy.jog.axis.jog-c-minus

3.11.46.3 ジョグ速度とタートル-ジョグ HAL ピン
ジョグ速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、スライダーで選択されましできます。 タートルを送信してくボタン（ウサギまたは進行中の作業です。タートルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示

する場合は、ボタン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、と、スライダーのハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくが変更する許可されます。 ボタンが表示されていない場合は、
は進行中の作業です。、設定しました。ページで無効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、可能しなくなった性があります。があります。 ボタンに連絡するか、参加してウサギのハンドブックは進行中の作業です。アイコンが表示されている場合は、場
合は、、スケールを送信してくは進行中の作業です。最小さな改善を要求から最大のハンドブックは進行中の作業です。マシン速度の成功を収めたものもありました。です。 カメが表示されている場合は、場合は、、スケールを送信してくは進行中の作業です。デフォルを送信してくトで
最大速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 1/20 に連絡するか、参加してしか達しません。 使用されする場合は、仕切りは進行中の作業です。設定しました。ページで設定しました。できます。

したがって、タッチスクは進行中の作業です。リーンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、より小さな改善を要求さな速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、方がは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。です。
gmoccapy は進行中の作業です。、カメとウサギのハンドブックは進行中の作業です。ジョギングを手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします

 gmoccapy.jog.turtle-jog (Hal Bit In)

159



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

3.11.46.4 ジョグインクリメント HAL ピン
ジョグのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。 hal ピンを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして選択されましできる場合は、ため、選択されましハードウェアスイッチを手伝うことができる場合は、使用されして、使用されする場合は、増
分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、選択されましできます。 INI ファイルを送信してくで指定しました。された増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。最大 10個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンがあります。INI ファイルを送信してくで
さらに連絡するか、参加して増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、と、表示されないため、GUI から到達できなくなります。
hal に連絡するか、参加して 6 つのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、がある場合は、場合は、、7 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンが得られるソフトウェアとそれられます。jog-inc-0 は進行中の作業です。変更する許可できず、継続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるなジョギングを手伝うことができる場合は、
表します。
 gmoccapy.jog.jog-inc-0

 gmoccapy.jog.jog-inc-1

 gmoccapy.jog.jog-inc-2

 gmoccapy.jog.jog-inc-3

 gmoccapy.jog.jog-inc-4

 gmoccapy.jog.jog-inc-5

 gmoccapy.jog.jog-inc-6

gmoccapy は進行中の作業です。、選択されまししたジョグ増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、出力する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ハーフパイントも提供されるソフトウェアを特定するためのします
 gmoccapy.jog.jog-increment

3.11.46.5 ハードウェアロック解除スイッチピン
キースイッチを手伝うことができる場合は、使用されして設定しました。ページのハンドブックは進行中の作業です。ロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ピンがエクは進行中の作業です。スポートさ
れます。
 gmoccapy.unlock-settings

ピンが高い場合は、、設定しました。ページのハンドブックは進行中の作業です。ロックは進行中の作業です。が解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、設定しました。ページでアクは進行中の作業です。
ティブに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。

3.11.46.6 エラーピン
 gmoccapy.error

 gmoccapy.delete-message

gmoccapy.error は進行中の作業です。、エラーを手伝うことができる場合は、示すためのハンドブックは進行中の作業です。ビットアウトピンである場合は、ため、ライトが点を合わせて灯したり、マシンしたり、マシン
が停止された、またはまったく機能しなくなったしたりする場合は、可能しなくなった性があります。があります。 ピン gmoccapy.delete-message でリセットされます。 
gmoccapy.delete-message は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。エラーを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。し、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。エラーがクは進行中の作業です。リアされた後の月曜日に開催されました。、
gmoccapy.error ピンを手伝うことができる場合は、 False に連絡するか、参加してリセットします。
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Note

メッセージまたはユーザー情報と追加の詳細が記載されている必要があります。は gmoccapy.error ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりましたは影響しませんが、エラーが表示されない場合しませんが独立していない場合でも、、エラーが独立していない場合でも、表示されませされない場合でも、、
gmoccapy.delete-message ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は最後のメッセージを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が削除します。します。

3.11.46.7 ユーザーが失われたとき作成セレクターしたメッセージ HAL ピン
gmoccapy は進行中の作業です。、3 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、ユーザーメッセージを手伝うことができる場合は、使用されして、外部エラーに連絡するか、参加して反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、場合は、があります。す
べて HAL_BIT ピンです。
状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。
 gmoccapy.messages.statustest

YesNo dialog

 gmoccapy.messages.yesnodialog

 gmoccapy.messages.yesnodialog-waiting

 gmoccapy.messages.yesnodialog-responce

Ok dialog

 gmoccapy.messages.okdialog

 gmoccapy.messages.okdialog-waiting

ユーザーが作成されました。したメッセージを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加してメッセージを手伝うことができる場合は、追
加してする場合は、必要があります。 ここに連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。例としては、があります。

MESSAGE_BOLDTEXT = LUBE SYSTEM FAULT
MESSAGE_TEXT = LUBE FAULT
MESSAGE_TYPE = okdialog
MESSAGE_PINNAME = lube-fault
MESSAGE_BOLDTEXT = NONE
MESSAGE_TEXT = X SHEAR PIN BROKEN
MESSAGE_TYPE = status
MESSAGE_PINNAME = pin

新しいバージョンのしいピンを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。して入力する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、postguiHAL ファイルを送信してくでこれを手伝うことができる場合は、行う必要があります。 これは進行中の作業です。、
HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。場所のハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、接続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、です。

net gmoccapy-lube-fault gmoccapy.messages.lube-fault
net gmoccapy-lube-fault-waiting gmoccapy.messages.lube-fault-waiting
net gmoccapy-pin gmoccapy.messages.pin

HAL ファイルを送信してくと net コマンドのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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3.11.46.8 スピンドルフィードバックピン
スピンドルを送信してくフィードバックは進行中の作業です。用されのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンがあります
 gmoccapy.spindle_feedback_bar

 gmoccapy.spindle_at_speed_led

gmoccapy.spindle_feedback_bar は進行中の作業です。、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、示すフロート入力を手伝うことができる場合は、受けました。け入れます。 
gmoccapy.spindle_at_speed_led は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくが高速のハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加して主導される場合は、 GUI を手伝うことができる場合は、点を合わせて灯したり、マシンさせる場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。
ビットインピンです。

3.11.46.9 プログラム停止スイッチの歴史進捗情報をテストする示すピン
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。進行状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、 3 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンがあります
 gmoccapy.program.lengthHAL_S32 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。行数を手伝うことができる場合は、示す
 gmoccapy.program.current-line HAL_S32 は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。作業です。行を手伝うことができる場合は、示します
 gmoccapy.program.progress HAL_FLOAT は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。進行状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。を手伝うことができる場合は、パーセンテージで示します

サブルを送信してくーチンや大規模でなリマッププロシージャを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、値があまり正確でない可能しなくなった性があります。
があります。また、ルを送信してくープに連絡するか、参加してよって異なります。なる場合は、値が発生し続けました。します。

3.11.46.10 ツール関連のピンの歴史ピン
ツールを送信してく変更する許可ピンこのハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。、gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。内部ツールを送信してく変更する許可ダイアログを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ために連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのされてい

ます。これは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。からわかる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。と似デカルトシステムの回転単位ていますが、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可が加してえられている場合は、ため、ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする
3 に連絡するか、参加して変更する許可する場合は、メッセージだけでなく、そのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。も表示されます。 7.5 mm3 フルを送信してくートカッターのハンドブックは進行中の作業です。
ように連絡するか、参加して。 情報が含まれています。は進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してくから取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれされる場合は、ため、何を手伝うことができる場合は、表示する場合は、かは進行中の作業です。ユーザー次は、高価なインテリジェントモーションコン第です。

 gmoccapy.toolchange-numberHAL_S32 変更する許可する場合は、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする
 gmoccapy.toolchange-changeHAL_BITツールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します
 gmoccapy.toolchange-変更する許可された HAL_BIT料またはツールに必要であり、プログラマーが金が変更する許可されたことを手伝うことができる場合は、示します
通常、手動され、で工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、交換に使用される、より安価なする場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
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net tool-change gmoccapy.toolchange-change <= iocontrol.0.tool-change
net tool-changed gmoccapy.toolchange-changed <= iocontrol.0.tool-changed
net tool-prep-number gmoccapy.toolchange-number <= iocontrol.0.tool-prep-number
net tool-prep-loop iocontrol.0.tool-prepare <= iocontrol.0.tool-prepared

note

この接続き使用できます。は postguihal ファイルの制御がで行う必要が独立していない場合でも、あること標準的なに見つかりました注意して使用してください。してください。
ツールを送信してくオフセットピンこのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ツールを送信してく情報が含まれています。フレームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して X および Z のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブなツー

ルを送信してくオフセット値を手伝うことができる場合は、表示できます。 G43 が送信してくされた後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。みアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなる場合は、ことを手伝うことができる場合は、知りません。っておく必要が
あります。

 gmoccapy.tooloffset-x

 gmoccapy.tooloffset-z

note

この接続き使用できます。は postguihal ファイルの制御がで行う必要が独立していない場合でも、あること標準的なに見つかりました注意して使用してください。してください。

Note

tooloffset-x ラインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、はミルの制御がでは必要なく、些細が記載されている必要があります。な運動きが独立していない場合でも、学のミルでは表示されません。のミルの制御がでは表示されませされません。

net tooloffset-x gmoccapy.tooloffset-x <= motion.tooloffset.x
net tooloffset-z gmoccapy.tooloffset-z <= motion.tooloffset.z

gmoccapy は進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、ために連絡するか、参加して独自に連絡するか、参加して処理し、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して G43 を手伝うことができる場合は、送信してくしますが、自動され、
モードでは進行中の作業です。ないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

重要
したが独立していない場合でも、って、プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がすると標準的な、ツールの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコするたび側面図を指します。に見つかりました G43 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が含まれている場合は、める必要が独立していない場合でも、あります。

3.11.47 自動工具測定
Gmoccapy は進行中の作業です。、統合は、された自動され、ツールを送信してく測定しました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。追加して

設定しました。を手伝うことができる場合は、行う必要があります。また、提供されるソフトウェアを特定するためのされている場合は、 hal ピンを手伝うことができる場合は、使用されして、独自のハンドブックは進行中の作業です。 ngc再マップ手順で値
を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、こともできます。
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[重要]最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。テストを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、設定しました。ページでプローブのハンドブックは進行中の作業です。高さとプローブのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、入力する場合は、ことを手伝うことができる場合は、
忘れないでください。れないでください！ 設定しました。ページのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく測定しました。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください
工具のパラメータ化されたリス測定しました。ビデオを手伝うことができる場合は、ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常のに連絡するか、参加してなる場合は、こともお勧めします。めします。工具のパラメータ化されたリス測定しました。関である米国国立標準技術研究所連のハンドブックは進行中の作業です。ビデオを手伝うことができる場合は、ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常のください。
gmoccapy でのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく測定しました。は進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 GUI とは進行中の作業です。少なくともし異なります。なります。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されう必要があります。

 X と Y のハンドブックは進行中の作業です。ワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。タッチ
 ツールを送信してくスイッチが配置されます。されている場合は、ベースからブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。上面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が（チャックは進行中の作業です。などを手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所までのハンドブックは進行中の作業です。ブロッ

クは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、測定しました。します。
 ボタンブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、押すかして、測定しました。値を手伝うことができる場合は、入力します
 自動され、モードに連絡するか、参加して移動され、して、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします
ここに連絡するか、参加して小さな改善を要求さなスケッチがあります：

最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して与えられます。えられた工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なで工具のパラメータ化されたリスが測定しました。され、オフセットは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。高さに連絡するか、参加して合は、うように連絡するか、参加して自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して設定しました。
されます。 gmoccapy方式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。利点を合わせては進行中の作業です。、参照してください。ツールを送信してくが必要ないことです。

Note

プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりましたは、最初に見つかったファイルが使用に見つかりましたツールの制御がの変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコが独立していない場合でも、含まれている場合は、まれている必要が独立していない場合でも、あります。 工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。は以前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました使用できます。したこと標準的なが独立していない場合でも、ある
場合でも、でも測定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされるため、ブロックの高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。さが独立していない場合でも、変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコされても危険はありません。 あなたのチューブでそれをはありません。 あなたのチューブでそれを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
行う方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が示されませすいくつかのビデオが独立していない場合でも、あります。

1.1.1.1 工具測定ピン
Gmoccapy は進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス測定しました。用されに連絡するか、参加して 5 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのしています。 ピンは進行中の作業です。主に連絡するか、参加して gcode サブルを送信してくーチンから読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み

取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、ため、コードは進行中の作業です。さまざまな値に連絡するか、参加して反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、可能しなくなった性があります。があります。
 gmoccapy.toolmeasurementHAL_BITツールを送信してく測定しました。を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、かどうか
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 gmoccapy.blockheightHAL_FLOATワークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。上面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。測定しました。値
 gmoccapy.probeheightHAL_FLOAT プローブスイッチのハンドブックは進行中の作業です。高さ
 gmoccapy.searchvelHAL_FLOATツールを送信してくプローブスイッチを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、速度の成功を収めたものもありました。
 gmoccapy.probevelHAL_FLOATツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さを手伝うことができる場合は、プローブする場合は、速度の成功を収めたものもありました。

3.11.47.1 ツール測定 INI ファイルの歴史変更
INI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可して、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、含まれています。めます。
RS274NGC セクは進行中の作業です。ション

[RS274NGC]
# Enables the reading of INI and HAL values from gcode
FEATURES=12
# is the sub, with is called when a error during tool change happens, not needed on every  -
machine configuration
ON_ABORT_COMMAND=O <on_abort> call
# The remap code
REMAP=M6 modalgroup=6 prolog=change_prolog ngc=change epilog=change_epilog

ツールを送信してくセンサーセクは進行中の作業です。ションツールを送信してくセンサーのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。とプロービング動され、作のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。。すべてのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。絶対座
標です。です。ただし、MAXPROBE は進行中の作業です。、相対動され、作で指定しました。する場合は、必要があります。

[TOOLSENSOR]
X = 10
Y = 10
Z = -20
MAXPROBE = -20

位置されます。変更する許可セクは進行中の作業です。ションこれは進行中の作業です。意が作成されました。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な的ライセンシーであるに連絡するか、参加して TOOL_CHANGE_POSITION という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。では進行中の作業です。ありません-canon は進行中の作業です。そ
のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、使用されし、そうでない場合は、は進行中の作業です。干渉します。 工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なコマンドを手伝うことができる場合は、出す前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して機械のオペレーターが操作するを手伝うことができる場合は、動され、かす位置されます。。 すべ
てのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。絶対座標です。です。

[CHANGE_POSITION]
X = 10
Y = 10
Z = -2

Python セクは進行中の作業です。ション Python プラグインは進行中の作業です。、インタプリタとタスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
[PYTHON]
# The path to start a search for user modules
PATH_PREPEND = python
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# The start point for all.
TOPLEVEL = python/toplevel.py

3.11.47.2 必要なファイルなファイル
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してコピーする場合は、必要があります
まず、config フォルを送信してくダーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリ python を手伝うことができる場合は、 your_linuxcnc-dev_directory / configs / sim / 

gmoccapy / python から作成されました。し、toplevel.py を手伝うことができる場合は、 config_dir / python フォルを送信してくダーに連絡するか、参加してコピーします。 remap.py

を手伝うことができる場合は、 config_dir / python フォルを送信してくダーに連絡するか、参加してコピーします stdglue.py を手伝うことができる場合は、 config_dir / python フォルを送信してくダーに連絡するか、参加してコピーし
ます。

your_linuxcnc-dev_directory / configs / sim / gmoccapy / macros から、on_abort.ngc を手伝うことができる場合は、
SUBROUTINE_PATH で指定しました。されたディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してコピーします。RS274NGC セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してく
ださい。 your_linuxcnc-ev_directory / configs / sim / gmoccapy / macros から change.ngc を手伝うことができる場合は、コピーして
SUBROUTINE_PATH として指定しました。されたディレクは進行中の作業です。トリは進行中の作業です。、RS274NGC セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
エディターで change.ngc を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行（49 および 50）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。コメントを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。します。

F #<_hal[gmoccapy.probevel]>
G38.2 Z-4

ニーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して合は、わせてこのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

3.11.47.3 必要なファイルな Hal 接続
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、hal ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくプローブを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。します。

net probe motion.probe-input <= <your_input_pin>

行は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
net probe motion.probe-input <= parport.0.pin-15-in

postgui.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、追加してします。
# The next lines are only needed if the pins had been connected before

unlinkp iocontrol.0.tool-change
unlinkp iocontrol.0.tool-changed
unlinkp iocontrol.0.tool-prep-number
unlinkp iocontrol.0.tool-prepared
# link to gmoccapy toolchange, so you get the advantage of tool description on change  -
dialog
net tool-change gmoccapy.toolchange-change <= iocontrol.0.tool-change
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net tool-changed gmoccapy.toolchange-changed <= iocontrol.0.tool-changed
net tool-prep-number gmoccapy.toolchange-number <= iocontrol.0.tool-prep-number
net tool-prep-loop iocontrol.0.tool-prepare <= iocontrol.0.tool-prepared

3.11.48 設定ページ

ページに連絡するか、参加して入る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してロックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。コードを手伝うことができる場合は、入力する場合は、必要があります。デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。 witch は進行中の作業です。 123

です。 このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで変更する許可する場合は、場合は、は進行中の作業です。、非表示のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、必要があります。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、表示セ
クは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
このハンドブックは進行中の作業です。ページは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して表示されます。

このハンドブックは進行中の作業です。ページは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。メインタブに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、かれています。
1.1.1.1 外観

このハンドブックは進行中の作業です。タブに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。オプションがあります。
MainWindow
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ここで、GUI のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として方法が求められました。を手伝うことができる場合は、選択されましできます。 これのハンドブックは進行中の作業です。主な理由でリミットスイッチをホームスイッチは進行中の作業です。、ユーザーがコードに連絡するか、参加して触します。れる場合は、ことなく開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてオプショ
ンを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して設定しました。できる場合は、ように連絡するか、参加してしたいという願望みます。 キャリッジが正の限界に移動でした。
3 つのハンドブックは進行中の作業です。オプションがあります。
 フルを送信してくスクは進行中の作業です。リーンで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として
 最大化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として
 ウィンドウとして開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として

ウィンドウとして開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、位置されます。とサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。スピンボックは進行中の作業です。スがアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなります。
 一度の成功を収めたものもありました。設定しました。する場合は、と、GUI は進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。場所で、選択されまししたサイズからの初期のスポンサーシップによりで毎回りまたは反起動され、します。 それでも、ユーザーは進行中の作業です。マウスを手伝うことができる場合は、使用されし
てサイズからの初期のスポンサーシップによりと位置されます。を手伝うことができる場合は、変更する許可できますが、それは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。えません。
カーソルを送信してくを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してする場合は、と、カーソルを送信してくを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してできます。これは進行中の作業です。、タッチスクは進行中の作業です。リーンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して非常に連絡するか、参加して
便利です。
キーボード

チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ユーザーは進行中の作業です。、オンボードキーボードを手伝うことができる場合は、すぐに連絡するか、参加して表示する場合は、か、MDI モードに連絡するか、参加して入る場合は、
とき、オフセットページ、ツールを送信してく編集ウィジェットに連絡するか、参加して入る場合は、とき、または進行中の作業です。編集モードでプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくかを手伝うことができる場合は、選択されまし
できます。 一番下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ボタンリストのハンドブックは進行中の作業です。キーボードボタンは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、受けました。けないため、ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすことで
キーボードを手伝うことができる場合は、表示または進行中の作業です。非表示に連絡するか、参加してできます。 デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。動され、作は進行中の作業です。、チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加してよって設定しました。されます。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。：

Note

このセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、重要でない場合でも、は、仮想キーボードをインストールしていません。キーボが暴走しますードを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トールの制御がしていません。+オンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ボが暴走しますードお勧めします。よび側面図を指します。
マッチボが暴走しますックスの動き。キーボが暴走しますードが独立していない場合でも、サポートされています。

 オフセットでキーボードを手伝うことができる場合は、表示= True

 tooledit でキーボードを手伝うことができる場合は、表示= False

 MDI でキーボードを手伝うことができる場合は、表示= True

 EDIT = True でキーボードを手伝うことができる場合は、表示する場合は、
 ロードファイルを送信してくに連絡するか、参加してキーボードを手伝うことができる場合は、表示= False

キーボードのハンドブックは進行中の作業です。レイアウトが正しくない場合は、、つまり X を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と Z が表示されますが、ロケールを送信してく設定しました。に連絡するか、参加して
関である米国国立標準技術研究所連して、レイアウトが正しく設定しました。されていません。 オンボードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。内容のハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さなバッチファイルを送信してくで解しておく必要のある重要なユーザー
決できます。

#!/bin/bash
setxkbmap -model pc105 -layout de -variant basic

「de」のハンドブックは進行中の作業です。文字は進行中の作業です。ドイツ語を提案し、用されです。ロケールを送信してく設定しました。に連絡するか、参加して従って使用されって設定しました。する場合は、必要があります。 LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して
このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行する場合は、だけで、ローカルを送信してくフォルを送信してくダに連絡するか、参加してスターターを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、こともできます。
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./config/autostart
起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してレイアウトが自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して設定しました。される場合は、ように連絡するか、参加してします。
マッチボックは進行中の作業です。スキーボードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、独自のハンドブックは進行中の作業です。レイアウトを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、必要があります。ドイツ語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。レイアウトのハンドブックは進行中の作業です。場
合は、は進行中の作業です。、フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してで質問してください。
オンタッチオフ
対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、および部のハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してタッチオフモードに連絡するか、参加して入る場合は、場合は、は進行中の作業です。、プレビュータブまたは進行中の作業です。オフセットペー

ジタブを手伝うことができる場合は、表示する場合は、オプションを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
 ショープレビュー
 オフセットを手伝うことができる場合は、表示
ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているートブックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。タブが表示されている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、どのハンドブックは進行中の作業です。ような場合は、でも両方のハンドブックは進行中の作業です。ビューを手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、ことができます。
DRO オプション

さまざまな DRO状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、オプションがあります。 したがって、1 型フライス盤を制御する 2色の線で示されているように。覚えている（赤い線は機械の加速能力です。/緑のハンドブックは進行中の作業です。弱さ）にさ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して
苦しんでいるユーザーは適切な色を選択することができますしんでいる場合は、ユーザーは進行中の作業です。適切な色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ことができます
デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、背景に表示されます。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 相対モード=黒
 絶対モード=青い線は実際の機械の速度を表しています。
 移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。=黄色の線で示されているように。
DRO のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。景に表示されます。色の線で示されているように。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で選択されましできます。
 homed color = green

 unhomed color = red

プレビューで dro を手伝うことができる場合は、表示
DRO は進行中の作業です。プレビューウィンドウに連絡するか、参加して表示されます+

オフセットを手伝うことができる場合は、表示+オフセットは進行中の作業です。プレビューウィンドウに連絡するか、参加して表示されます+

DTG を手伝うことができる場合は、表示
移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。プレビューウィンドウに連絡するか、参加して表示されます+

Note

DRO を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がクリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコックすると標準的な、DRO モード（絶対、相対、移動きが独立していない場合でも、距離）を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコできます。 * DRO の左側の文字をを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
クリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコックすると標準的な、ポップアップウィンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドウで軸によって生成されるツールとワークピースの動き。の値であることを確認してくを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しでき、タッチオフボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました目を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が通していす必要
が独立していない場合でも、ないため、値であることを確認してくの設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しが独立していない場合でも、簡単になります。 数字（に見つかりましたなります。 数字を（DRO の右側）を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がクリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコックすると標準的な、上記のように見つかりました DRO

モードが独立していない場合でも、切にサポートしていません。り替え、非表示のマクロボタンを表示する必要がある場合があります。わります。 *

サイズからの初期のスポンサーシップにより
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DRO フォントのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 28 です。より大きな画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、 56

まで増やすことができます。4軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、DRO フォントのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。 3/4 に連絡するか、参加してなります。 、スペース上
のハンドブックは進行中の作業です。理由でリミットスイッチをホームスイッチから。 +
数字
DRO のハンドブックは進行中の作業です。桁の数字に注意してください数を手伝うことができる場合は、 1 から 5 まで設定しました。します。

Note

インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ペリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がは、そのメトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコックより 1桁多くのく表示されませされます。 したが独立していない場合でも、って、インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ペリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、単になります。 数字（位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使
用できます。していて、桁の値であることを確認してくを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が 1 に見つかりました設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しすると標準的な、メートルの制御が法を下位レベルの制御がでは桁が独立していない場合でも、まったく取得された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：されません。

DRO モードを手伝うことができる場合は、切り替えるえます
アクは進行中の作業です。ティブでない場合は、、DRO を手伝うことができる場合は、マウスでクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。しても何も実行されません。
デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなっている場合は、ため、DRO を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、たびに連絡するか、参加して、DRO

のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値が実際ののハンドブックは進行中の作業です。値から DTG を手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準に連絡するか、参加してした値（移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して切り替えるわります。
それでも、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。文字を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、ポップアップダイアログが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設定しました。します+

プレビュー
グリッドサイズからの初期のスポンサーシップによりプレビューウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。グリッドサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 残りのステップを完了してから、構成を使用して念について説明します。ながら、マシンのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位がメートルを送信してく
法が求められました。であっても、サイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。インチで設定しました。する場合は、必要があります。 将来ました。のハンドブックは進行中の作業です。リリースで修正される場合は、ことを手伝うことができる場合は、望みます。 キャリッジが正の限界に移動んでいます。
【注意が作成されました。】グリッドは透視図では表示されません。グリッドは進行中の作業です。透視図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。表示されません。

DRO を手伝うことができる場合は、表示
プレビューウィンドウに連絡するか、参加しても DRO が表示され、フルを送信してくサイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。プレビューで自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して表示されます
Show DTG は進行中の作業です。、Show DRO がアクは進行中の作業です。ティブであり、フルを送信してくサイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。プレビューでは進行中の作業です。ない場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み、プレビューに連絡するか、参加して
DTG（終点を合わせてまでのハンドブックは進行中の作業です。直接距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所も表示します。
[オフセットを手伝うことができる場合は、表示]は進行中の作業です。、プレビューウィンドウに連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、表示します。
[注]このハンドブックは進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してし、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、オフのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してする場合は、と、オフセットページがフルを送信してくサイズからの初期のスポンサーシップによりでプ
レビューされます。
マウスボタンモードこのハンドブックは進行中の作業です。コンボボックは進行中の作業です。スでは進行中の作業です。、マウスのハンドブックは進行中の作業です。ボタンのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、選択されましして、プレビュー内で回りまたは反転する速度を定義する、移動され、、
または進行中の作業です。ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してできます。
 左に移動すると、それは正の回りまたは反転する速度を定義する、中の作業です。央のタブに移動され、、右ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して
 左に移動すると、それは正のズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、中の作業です。央のタブに移動され、、右回りまたは反転する速度を定義する
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 左に移動すると、それは正の移動され、、中の作業です。央のタブに回りまたは反転する速度を定義する、右ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して
 左に移動すると、それは正のズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、中の作業です。央のタブに回りまたは反転する速度を定義する、右移動され、
 左に移動すると、それは正の移動され、、中の作業です。央のタブにズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、右回りまたは反転する速度を定義する
 左に移動すると、それは正の回りまたは反転する速度を定義する、中の作業です。央のタブにズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、右移動され、
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の移動され、、中の作業です。央のタブにズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、右回りまたは反転する速度を定義するです。
マウスホイールを送信してくは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。モードでプレビューを手伝うことができる場合は、ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してします。

Tip

プレビューで要素を選択すると、選択した要素が回転の中心点と見なされ、自動モードでは対応するコーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が選択されていない限り表示されませすると標準的な、選択されていない限り表示されませした要素を選択すると、選択した要素が回転の中心点と見なされ、自動モードでは対応するコーが独立していない場合でも、回りと反時計回りを区別する方法を説明する転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。の中は、心点と見なされ、自動モードでは対応するコーと標準的な見つかりましたなされ、自動きが独立していない場合でも、モードでは対応じて軸を手動で有効にする必要があります。 ドライバーがするコー
ド行が独立していない場合でも、強くお勧めします。有効にしないと、調表示されませされます。

起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してロードする場合は、ファイルを送信してく
起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してロードする場合は、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましします。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 GUI では進行中の作業です。、ユーザーが INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。編集を手伝うことができる場合は、余儀なくされたなくされた

ため、これを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が倒した切断部品との衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムでした。
起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してロードする場合は、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましします。 ファイルを送信してくがロードされている場合は、場合は、は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすことで

設定しました。でき、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してがロードされないように連絡するか、参加してする場合は、ことができます。[なし]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすだけです。
ファイルを送信してく選択されまし画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がでは進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくで設定しました。したフィルを送信してくターが使用されされます。フィルを送信してくターが指定しました。されていない場

合は、は進行中の作業です。、ngc ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。みが表示されます。 [DISPLAY] PROGRAM_PREFIX のハンドブックは進行中の作業です。 INI 設定しました。に連絡するか、参加して従って使用されってパスが設定しました。されま
す

dir に連絡するか、参加してジャンプ
ここで、ファイルを送信してく選択されましダイアログのハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ボタンを手伝うことができる場合は、押すかした場合は、に連絡するか、参加してジャンプする場合は、ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。
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テーマとサウンド
これに連絡するか、参加してより、ユーザーは進行中の作業です。、適用されする場合は、デスクは進行中の作業です。トップテーマと、再生し続けました。する場合は、エラーおよびメッセージのハンドブックは進行中の作業です。音を手伝うことができる場合は、選択されましでき

ます。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、「FollowSystemTheme」が設定しました。されています。
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3.11.48.1 ハードウェア

ハードウェア MPG スケールを送信してく
MPGホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、さまざまなハルを送信してくピンに連絡するか、参加してついて、適用されする場合は、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましできます。 これのハンドブックは進行中の作業です。主

な理由でリミットスイッチをホームスイッチは進行中の作業です。、hal 接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてこれを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー決する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。私の構成自身のテストであり、非常に複雑なのハンドブックは進行中の作業です。テストであり、非常に連絡するか、参加して複雑ではなく、妥協する必要はありません。な hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加してなりまし
た。 100 ipr のハンドブックは進行中の作業です。 MPGホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしていて、最大 vel を手伝うことができる場合は、 14000 から 2000 mm / min に連絡するか、参加して減速したいとしている場合は、と
想像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようしてください。これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、12000 インパルを送信してくスが必要で、ホイールを送信してくが 120回りまたは反転する速度を定義するします。 または進行中の作業です。、500 ipr のハンドブックは進行中の作業です。
MPGホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしていて、スピンドルを送信してくオーバーライドウィッチのハンドブックは進行中の作業です。制限など、を手伝うことができる場合は、 50〜120％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。したい他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ユー
ザーは進行中の作業です。、70 インパルを送信してくス以内で最小さな改善を要求から最大に連絡するか、参加して移動され、します。つまり、1/4回りまたは反転する速度を定義するすらしません。
デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、使用されして設定しました。されます。

(MAX - MIN)/100

キーボードショートカット
キーボードボタンを手伝うことができる場合は、使用されしてマシンを手伝うことができる場合は、ジョギングしたいユーザーもいれば、これを手伝うことができる場合は、決して許可しないユーザー

もいます。 したがって、誰もがそれらを使用するかどうかを選択できます。 キーボードジョギングはオペレーもがそれらを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、選択されましできます。 キーボードジョギングは進行中の作業です。オペレー
ターと機械のオペレーターが操作するに連絡するか、参加して重大なリスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、もたらすため、使用されする場合は、ことは進行中の作業です。お勧めします。めしません。
デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、キーボードショートカットは進行中の作業です。使用されされません。
旋盤を制御するを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、ショートカットが異なります。なりますのハンドブックは進行中の作業です。でご注意が作成されました。ください。 旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してくださ
い

173



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

 左に移動すると、それは正の矢印または進行中の作業です。 NumPad_Left = X マイナのロビーでス
 右矢印または進行中の作業です。 NumPad_Right = X プラス
 上矢印または進行中の作業です。 NumPad_Up = Y plus

 下で、このドキュメントをコピー、配布、および矢印または進行中の作業です。 NumPad_Down = Y マイナのロビーでス
 PageUp または進行中の作業です。 NumPad_Page_Up = Z plus

 PageDown または進行中の作業です。 NumPad_Page_Down = Z マイナのロビーでス
 F1 = Estop（キーボードショートカットが無効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、でも機能しなくなったします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 F2 =マシンオン
 F3 =手動され、モード
 F5 = MDI モード
 ESC =中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなった

AUTO モードでは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。キーショートカットを手伝うことができる場合は、使用されできます* R または進行中の作業です。 r =プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行* P または進行中の作業です。 p =プロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった* S または進行中の作業です。 s =プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および* Control および R または進行中の作業です。 r は進行中の作業です。、ロードされたファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、リロー
ドします

メッセージ処理用されのハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。キーがあります。メッセージのハンドブックは進行中の作業です。動され、作と外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 WINDOWS =最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。メッセージを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、
 <return>STRG> <return>SPACE> =すべてのハンドブックは進行中の作業です。メッセージを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、
オプションのハンドブックは進行中の作業です。ロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。する場合は、
設定しました。ページのハンドブックは進行中の作業です。ロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。オプションがあります。
 ロックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。コードを手伝うことができる場合は、使用されします（ユーザーは進行中の作業です。入る場合は、ために連絡するか、参加してコードを手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ロックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。コードを手伝うことができる場合は、使用されしないでください（セキュリティチェックは進行中の作業です。は進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 hal ピンを手伝うことができる場合は、使用されしてロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。します（設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ハードウェアピンを手伝うことができる場合は、ハイに連絡するか、参加してする場合は、必要

があります。ハードウェアロックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。ピンを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

デフォルを送信してくトは進行中の作業です。ロックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。コードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことです（デフォルを送信してくト= 123）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
スピンドルを送信してく
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として RPM は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされ、S値が設定しました。されていない場合は、に連絡するか、参加して使用されされる場合は、 rpm を手伝うことができる場合は、設定しました。します。

Note

この値であることを確認してくは、INI の[DISPLAY] DEFAULT_SPINDLE_SPEED の設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しに見つかりました従うことが重要です。って事前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませ設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされます。 設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しページ
で設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコした場合でも、、その値であることを確認してくはその時点と見なされ、自動モードでは対応するコーからデフォルの制御がトに見つかりましたなり、INI ファイルの制御がは変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコされません。
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MIN および MAX 設定しました。を手伝うことができる場合は、使用されして、メイン画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。 INFO フレームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して表示される場合は、スピンドルを送信してくバーのハンドブックは進行中の作業です。制限など、を手伝うことができる場合は、設定しました。しま
す。 間が経つにつれて違った値を手伝うことができる場合は、与えられます。えてもエラーは進行中の作業です。ありません。 最大 2000 を手伝うことができる場合は、与えられます。え、スピンドルを送信してくが 4000 rpm を手伝うことができる場合は、作る場合は、場合は、、
2000rpm より高い速度の成功を収めたものもありました。では進行中の作業です。バーレベルを送信してくだけが間が経つにつれて違っています。

default values are
MIN = 0
MAX = 6000

タートルを送信してくジョグ
このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。、ジョグ速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。えます。
 タートルを送信してくジョグボタンを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してする場合は、と、ジョグ速度の成功を収めたものもありました。スライダーのハンドブックは進行中の作業です。右側のハンドブックは進行中の作業です。ボタンが非表示に連絡するか、参加してなります。このハンドブックは進行中の作業です。

ボタンを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してする場合は、と、ウサギのハンドブックは進行中の作業です。アイコンが表示される場合は、ように連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。そうしないと、を手伝うことができる場合は、使用され
して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。されたタートルを送信してくジョグ速度の成功を収めたものもありました。よりも速くジョギングできなくなります。 タートルを送信してくジョギングファクは進行中の作業です。
ター。

 タートルを送信してくジョグ係数は進行中の作業です。、タートルを送信してくジョグモードに連絡するか、参加して適用されする場合は、スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 係数を手伝うことができる場合は、 20 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、
タートルを送信してくモード（ボタンを手伝うことができる場合は、押すかしてタートルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、タートルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最大ジョグ速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。
のハンドブックは進行中の作業です。 1/20 に連絡するか、参加してなります。

Note

このボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は、タートルの制御がジョグハルの制御がピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。してアクティブに見つかりましたできます。
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3.11.48.2 高度な設定

Note

この部分は、が独立していない場合でも、敏感でない場合、ツール測定を使用するための有効なでない場合でも、、ツールの制御が測定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。するための有効にする必要があります。 ドライバーがな INI ファイルの制御が構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、ありません。
自動され、工具のパラメータ化されたリス測定しました。を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください
 自動され、工具のパラメータ化されたリス測定しました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、：チェックは進行中の作業です。する場合は、と、各ドライブには、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して工具のパラメータ化されたリス測定しました。が実行され、結果が工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくに連絡するか、参加して保
存のユーザーインターフェースとされ、変更する許可後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して G43 が実行されます。

プローブ情報が含まれています。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。は進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくから取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれされたものハンドブックは進行中の作業です。であり、絶対座標です。で指定しました。する場合は、必要があります
 XPos。 =ツールを送信してくスイッチのハンドブックは進行中の作業です。 X位置されます。
 Y位置されます。 =ツールを送信してくスイッチのハンドブックは進行中の作業です。 Y位置されます。
 Z位置されます。 =ツールを送信してくスイッチのハンドブックは進行中の作業です。 Z位置されます。、このハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加してすばやく移動され、します
 最大 プローブ=は進行中の作業です。連絡するか、参加して先を手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です。連絡するか、参加して先が指定しました。されていない場合は、、エラーが発生し続けました。します。 距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。

は進行中の作業です。、Z位置されます。から移動され、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、相対座標です。で指定しました。する場合は、必要がある場合は、ため、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して移動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、必
要があります。
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 プローブのハンドブックは進行中の作業です。高さ=は進行中の作業です。プローブスイッチのハンドブックは進行中の作業です。高さであり、測定しました。できます。 プローブスイッチが配置されます。されている場合は、
ベースを手伝うことができる場合は、タッチオフして、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、だけです。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可し、tool_offset_z値を手伝うことができる場合は、監視します。
これは進行中の作業です。、ここに連絡するか、参加して入力する場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、最高値です。

プローブ速度の成功を収めたものもありました。
 Vel を手伝うことができる場合は、検索した結果、します。 =ツールを送信してくスイッチを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、速度の成功を収めたものもありました。。接触します。後の月曜日に開催されました。、ツールを送信してくは進行中の作業です。再び上昇し、プローブ vel を手伝うことができる場合は、使用されし

て再びプローブに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって移動され、する場合は、ため、より良したいと考えていましたい結果が得られるソフトウェアとそれられます。
 プローブベルを送信してく。 =スイッチへのハンドブックは進行中の作業です。 2回りまたは反目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。移動され、のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。です。より良したいと考えていましたいタッチ結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、遅くなり、動きが長くなる可能性くする場合は、

必要があります（sim モードでは進行中の作業です。、これは進行中の作業です。 macros / change.ngc でコメント化し、スクリプトを作成するための多くの試みされています。そうでない場合は、、
ユーザーは進行中の作業です。プローブボタンを手伝うことができる場合は、 2回りまたは反クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、必要があります。 ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

オンに連絡するか、参加してする場合は、と、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくが設定しました。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可ごとに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされ、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してマウントされた
ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、リロードできる場合は、ように連絡するか、参加してなります。 ツールを送信してくは進行中の作業です。、MDI コマンドのハンドブックは進行中の作業です。実行が許可されていないため、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。
が原点を合わせて復帰できますが、自動モーした後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してロードされます。 NO_FORCE_HOMING を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、必要な all_homed_signal が発行
されないため、このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことは進行中の作業です。できません。
メッセージのハンドブックは進行中の作業です。動され、作と外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また

これに連絡するか、参加してより、メッセージまたは進行中の作業です。エラーテキストを手伝うことができる場合は、表示する場合は、小さな改善を要求さなポップアップウィンドウが表示されます。動され、
作は進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が使用されする場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。と非常に連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位ています。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。メッセージを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リッ
クは進行中の作業です。します。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。メッセージを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、キーボードのハンドブックは進行中の作業です。 WINDOWS キーを手伝うことができる場合は、押すかすか、<return>STRG> <return>SPACE>が
付き数字いている場合は、メッセージを手伝うことができる場合は、すべて削除する必要があります。します。
あなたは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことができます：
 X Pos =画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の上隅には、各軸の座標位置表示があります。からピクは進行中の作業です。セルを送信してく単な方法が求められました。位でカウントされた X単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。メッセージのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の上隅には、各軸の座標位置表示があります。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。。
 Y Pos =画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の上隅には、各軸の座標位置表示があります。からピクは進行中の作業です。セルを送信してく単な方法が求められました。位でカウントされた Y単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。メッセージのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の上隅には、各軸の座標位置表示があります。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。。
 幅に高まり始めています。=メッセージボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。
 max = 1 で表示する場合は、最大メッセージ。これを手伝うことができる場合は、 10 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、11番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。メッセージで最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。メッセージが削
除する必要があります。される場合は、ため、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 10個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。メッセージのハンドブックは進行中の作業です。みが表示されます。

 フォント=メッセージのハンドブックは進行中の作業です。表示に連絡するか、参加して使用されする場合は、フォントとサイズからの初期のスポンサーシップにより
 フレームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用され=チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、と、各ドライブには、メッセージがフレームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して表示される場合は、ため、メッセージ

を手伝うことができる場合は、区別を停止します。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。がは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してなります。 ただし、もう少なくともしスペースが必要に連絡するか、参加してなります。
 ボタン起動され、テストメッセージは進行中の作業です。、想定しました。どおりに連絡するか、参加して機能しなくなったし、メッセージが表示される場合は、ため、エラーを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、こ

となく設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのできます。
行から実行オプション行からのハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、許可または進行中の作業です。禁止された、またはまったく機能しなくなったできます。 これに連絡するか、参加してより、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ボタンが非表示（グレー
表示）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。される場合は、ため、ユーザーは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、使用されできなくなります。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。、回りまたは反線からの逸脱がからのハンドブックは進行中の作業です。実行
を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
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警告
LinuxCNC は開始めることは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのは行の前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませのコード内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。の前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませの行を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が処理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するしないため、run fromline を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すること標準的なはお勧めします。勧めします。めしま
せん。 したが独立していない場合でも、って、エラーまたはクラッシュが独立していない場合でも、発生する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。くなります。

3.11.49 旋盤ユーザー情報固有のセクションの変更セクション
INI ファイルを送信してくで LATHE = 1 が指定しました。されている場合は、場合は、、GUI は進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またを手伝うことができる場合は、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。なニーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して変更する許可します。 主に連絡するか、参加して

Y軸の移動を協調制御できます。が非表示に連絡するか、参加してなり、ジョグボタンのハンドブックは進行中の作業です。配置されます。が異なります。なります。

図 4-48
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図 4-16

ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常ののハンドブックは進行中の作業です。とおり、R DRO のハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。は進行中の作業です。黒で、DDRO は進行中の作業です。灰色の線で示されているように。です。 これは進行中の作業です。、アクは進行中の作業です。ティブな G コード G7 または進行中の作業です。 G8 に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
じて変わります。 アクは進行中の作業です。ティブモードは進行中の作業です。黒い背景に表示されます。で表示されます。これは進行中の作業です。、表示されている場合は、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようでは進行中の作業です。 G8 がアクは進行中の作業です。
ティブである場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

標です。準画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がとのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。違いは進行中の作業です。、ジョグボタンのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。です。 X と Z のハンドブックは進行中の作業です。場所が変わり、Y は進行中の作業です。なくなりました。 X +ボタ
ンと X-ボタンは進行中の作業です。、通常のハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御するまたは進行中の作業です。戻ると、る場合は、工具のパラメータ化されたリス旋盤を制御するに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて場所が変わる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
また、キーボードのハンドブックは進行中の作業です。動され、作も変更する許可されます。
通常のハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御する：
 左に移動すると、それは正の矢印または進行中の作業です。 NumPad_Left = Z マイナのロビーでス
 右矢印または進行中の作業です。 NumPad_Right = Z プラス
 上矢印または進行中の作業です。 NumPad_Up = X マイナのロビーでス
 下で、このドキュメントをコピー、配布、および矢印または進行中の作業です。 NumPad_Down = X plus

バックは進行中の作業です。ツールを送信してく旋盤を制御する：
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左に移動すると、それは正の矢印または進行中の作業です。 NumPad_Left = Z マイナのロビーでス
 右矢印または進行中の作業です。 NumPad_Right = Z プラス
 上矢印または進行中の作業です。 NumPad_Up = X plus

 下で、このドキュメントをコピー、配布、および矢印または進行中の作業です。 NumPad_Down = X マイナのロビーでス
工具のパラメータ化されたリス情報が含まれています。フレームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 Z オフセットだけでなく、X オフセットも表示され、工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御する関である米国国立標準技術研究所

連情報が含まれています。が表示されます。

3.11.50 プラズマ特異的な機械情報セクション

マリウスに連絡するか、参加してよって維持ちました。されている場合は、、実際のに連絡するか、参加して成されました。長し続けるにつれて、している場合は、非常に連絡するか、参加して優れています。れた WIKI があります。Plasmawiki ページを手伝うことができる場合は、参
照してください。してください。

3.11.51 YouTubeの変更ビデオ
これは進行中の作業です。、gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、示すビデオです。残りのステップを完了してから、構成を使用して念について説明します。ながら、ビデオに連絡するか、参加しては進行中の作業です。最新しいバージョンのバージョンのハンドブックは進行中の作業です。 gmoccapy が表示され
ていませんが、使用され方法が求められました。は進行中の作業です。今後の月曜日に開催されました。あまり変更する許可されません。 私の構成は進行中の作業です。できる場合は、だけ早くビデオを手伝うことができる場合は、実現します。しようとします。
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1.1.1.1 基本的なセッションな使用法
https://www.youtube.com/watch?v=O5B-s3uiI6g

3.11.51.1 シミュレートされたジョグホイール
http://youtu.be/ag34SGxt97o

3.11.51.2 設定ページ
https://www.youtube.com/watch?v=AuwhSHRJoiI

3.11.51.3 シミュレートされたハードウェアボタン
Deutsch = http://www.youtube.com/watch?v=DTqhY-MfzDE

English = http://www.youtube.com/watch?v=ItVWJBK9WFA

3.11.51.4 ユーザータブ
http://www.youtube.com/watch?v=rG1zmeqXyZI

3.11.51.5 工具測定ビデオ
Auto Tool Measurement Simulation = http://youtu.be/rrkMw6rUFdk

Auto Tool Measurement Screen = http://youtu.be/Z2ULDj9dzvk

Auto Tool Measurement Machine = http://youtu.be/1arucCaDdX4

3.11.52 既知の変更問題
1.1.1.1 情報エリアの歴史奇妙な数字な数の読み取り字

gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。領域におに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような奇妙な症状がいくつもな数字が表示された場合は、：
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古いいバージョンのハンドブックは進行中の作業です。 StepConfWizard を手伝うことができる場合は、使用されして構成されました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。しました。 MAX_LINEAR_VELOCITY = xxx と
いう名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。[TRAJ]のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して間が経つにつれて違ったエントリを手伝うことができる場合は、作成されました。しました。 そのハンドブックは進行中の作業です。エントリを手伝うことができる場合は、 MAX_VELOCITY = 

xxx に連絡するか、参加して変更する許可します

3.11.52.1 マクロをテストする終わらせないわらせない
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、移動され、せずに連絡するか、参加してマクは進行中の作業です。ロを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、：

o<zeroxy> sub
G92.1
G92.2
G40
G10 L20 P0 X0 Y0
o<zeroxy> endsub
m2

インタプリタは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、 IDLE に連絡するか、参加して変更する許可する場合は、必要がある場合は、ため、gmoccapy は進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロのハンドブックは進行中の作業です。終わりを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識しませんが、マ
クは進行中の作業です。ロは進行中の作業です。インタプリタを手伝うことができる場合は、新しいバージョンのしい状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ことさえしません。 これを手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、G4P0.1 ラインを手伝うことができる場合は、追加してし
て必要な信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。 正しいマクは進行中の作業です。ロは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

o<zeroxy> sub
G92.1
G92.2
G40
G10 L20 P0 X0 Y0
G4 P0.1
o<zeroxy> endsub
m2
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3.12 NGCGUI

図 4-17

3.12.1 概要なユーザーコンセプト
 NGCGUI は進行中の作業です。、サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、操作する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 Tcl アプリケーションです。 これに連絡するか、参加してより、LinuxCNC とのハンドブックは進行中の作業です。会で大きな話し合いました。

型フライス盤を制御するインターフェイスを手伝うことができる場合は、使用されできます。 サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して必要な順序を指定します。でサブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、編成されました。し、
サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して連結して、完全に機なパートプログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

 NGCGUI は進行中の作業です。、スタンドアロンアプリケーションとして実行する場合は、ことも、軸の移動を協調制御できます。GUI のハンドブックは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。タブページに連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。
むこともできます。

 PYNGCGUI は進行中の作業です。、ngcgui のハンドブックは進行中の作業です。代替えるのハンドブックは進行中の作業です。 Python 実装にです。
 PYNGCGUI は進行中の作業です。、スタンドアロンアプリケーションとして実行する場合は、ことも、gladevcp アプリケーション

axis、touchy、gscreen、および gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。埋めめ込む」という選択を行います。みを手伝うことができる場合は、サポートする場合は、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 GUI に連絡するか、参加してタブページ（独自のハンドブックは進行中の作業です。複数
のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンタブのハンドブックは進行中の作業です。セットを手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として埋めめ込む」という選択を行います。むこともできます。

NGCGUI または進行中の作業です。 PYNGCGUI のハンドブックは進行中の作業です。使用され：
 INI ファイルを送信してくで指定しました。されたサブルを送信してくーチンごとに連絡するか、参加してタブページが用され意が作成されました。されています
 カスタムのメンバーに連絡するか、参加してタブを手伝うことができる場合は、使用されして、新しいバージョンのしいサブルを送信してくーチンタブページを手伝うことができる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。場で追加してできます
 各ドライブには、サブルを送信してくーチンタブページに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンパラメータのハンドブックは進行中の作業です。入力ボックは進行中の作業です。スがあります
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 入力ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、サブルを送信してくーチンファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。なコメントで識別を停止します。される場合は、デフォルを送信してくト値とラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、
ことができます。

 サブルを送信してくーチン呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、連結して、複数ステップのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、形成されました。できます。
 ngcgui 規則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して準拠する任意の単一ファイルする場合は、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。一ファイルを送信してく G コードサブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、使用されできます
 変数のハンドブックは進行中の作業です。タグ付き数字けに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、 ngcgui 規則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して準拠する任意の単一ファイルする場合は、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 gcmc（G コード-メタコンパイラ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用され

できます。 （gcmc 実行可能しなくなったファイルを送信してくは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加してインストールを送信してくする場合は、必要があります。http：//www.vagrearg.org/

content/gcmc を手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

Note

NGCGUI と標準的な PYNGCGUI は同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が関数を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実装されたため、し、両方と標準的なもいくつかの ngcgui固有の規則に準拠するに見つかりました準拠するする.ngc ファ
イルの制御がと標準的な.gcmc ファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が処理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するします。 このドキュメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トでは、NGCGUI と標準的ないう用できます。語と標準的なは一般的なに見つかりましたいずれかの
アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。します。

3.12.2 デモンストレーション構成
LinuxCNC構成されました。ピッカーに連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、サンプルを送信してく構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 sim ディレクは進行中の作業です。トリーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。デモンスト

レーション構成されました。があります。 構成されました。ピッカーは進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。メインメニューに連絡するか、参加してあります。
CNC > LinuxCNC

axis、touchy、gscreen、および gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。例としては、が含まれています。まれています。 これらのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、3軸の移動を協調制御できます。（XYZ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所デカルを送信してくト構成されました。
（ミルを送信してくなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と旋盤を制御する（XZ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所セットアップのハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、示しています。 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、タッチスクは進行中の作業です。リーンシステムのメンバーに連絡するか、参加してで
のハンドブックは進行中の作業です。ポップアップキーボードのハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、示し、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、gcmc（G コードメタコンパイラ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所アプリケーション用されに連絡するか、参加して作
成されました。されたファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、示しています。 微妙な症状がいくつもな例としては、は進行中の作業です。、gladevcp バックは進行中の作業です。プロットビューア（gremlin_view）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果として
み込む」という選択を行います。みも示しています。
最も単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なアプリケーションは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

Sample Configurations/sim/axis/ngcgui /ngcgui_simple
gcmc のハンドブックは進行中の作業です。互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。を手伝うことができる場合は、示す包括的ライセンシーであるな例としては、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

Sample Configurations/sim/axis/ngcgui/ngcgui_gcmc

gladevcp アプリとして埋めめ込む」という選択を行います。まれ、gcmc を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、包括的ライセンシーであるな例としては、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
Sample Configurations/sim/gscreen/ngcgui/pyngcgui_gcmc

sim構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、G コードサブルを送信してくーチン（.ngc）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ファイルを送信してくと G コードエタコンパイラ（.gcmc）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、
提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ライブラリファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしています。
 nc_files / nccgui_lib
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–arc1.ngc-カッター半径と長さを含めること補正を手伝うことができる場合は、使用されした基づいて構築できるため本アークは進行中の作業です。
– arc2.ngc-中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。、オフセット、幅に高まり始めています。、角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。で指定しました。されたアークは進行中の作業です。（arc1 を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
–backlash.ngc-ダイヤルを送信してくゲージで軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。ラッシュを手伝うことができる場合は、測定しました。する場合は、ルを送信してくーチン
–db25.ngc-DB25 プラグカットアウトを手伝うことができる場合は、作成されました。します
– gosper.ngc-再帰できますが、自動モーデモ（flowsnake）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
–helix.ngc-らせんまたは進行中の作業です。 D穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。
–helix_rtheta.ngc-半径と長さを含めることと角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。で配置されます。されたらせんまたは進行中の作業です。 D穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、
–hole_circle.ngc-円上のハンドブックは進行中の作業です。等間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューのハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、
–ihex.ngc-内部六角を得ることができます。形
–iquad.ngc-内部四辺形
–ohex.ngc-六角を得ることができます。形のハンドブックは進行中の作業です。外側
–oquad.ngc-四辺形のハンドブックは進行中の作業です。外側
– qpex_mm.ngc-qpockets のハンドブックは進行中の作業です。デモ（mmベース）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
– qpex.ngc-qpockets のハンドブックは進行中の作業です。デモ（インチベース）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
–qpocket.ngc-四辺形ポケット
–rectangle_probe.ngc-長し続けるにつれて、方形のハンドブックは進行中の作業です。領域におを手伝うことができる場合は、プローブします
–simp.ngc-2 つのハンドブックは進行中の作業です。円を手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、簡単な方法が求められました。なサブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
–slot.ngc-2 つのハンドブックは進行中の作業です。エンドポイントを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。スロット
–xyz.ngc-ボックは進行中の作業です。ス形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すに連絡するか、参加して制約しています。されたマシンエクは進行中の作業です。ササイザー
 nc_files / nccgui_lib / lathe

–g76base.ngc-g76 スレッディングのハンドブックは進行中の作業です。 GUI

– g76diam.ngc-大径と長さを含めること、小さな改善を要求径と長さを含めることで指定しました。されたねじ切り
–id.ngc-内径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけします
–od.ngc-外径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせます
–taper-od.ngc-外径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。テーパーを手伝うことができる場合は、回りまたは反します
 nc_files / gcmc_lib

–drill.gcmc-長し続けるにつれて、方形パターンで穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびける場合は、
–square.gcmc-gcmc ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変数タグのハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。なデモ
–star.gcmc-関である米国国立標準技術研究所数と配列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、示す gcmc デモ
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–wheels.gcmc-複雑ではなく、妥協する必要はありません。なパターンのハンドブックは進行中の作業です。 gcmc デモ

デモンストレーションを手伝うことができる場合は、試すことが提すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、sim構成されました。を手伝うことができる場合は、選択されましし、linuxCNC プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、起動され、します。
軸の移動を協調制御できます。GUI を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、E-Stop 、Machine Power 、HomeAll のハンドブックは進行中の作業です。順に連絡するか、参加して押すかします。 ngcgui タブを手伝うことができる場合は、選択されまし

し、空のハンドブックは進行中の作業です。空白になりました。に連絡するか、参加して適切な値を手伝うことができる場合は、入力して、[フィーチャのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。]、[ファイナのロビーでライズからの初期のスポンサーシップにより]のハンドブックは進行中の作業です。順に連絡するか、参加して押すかします。 最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して[実行] ボ
タンを手伝うことができる場合は、押すかして、実行を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 さまざまなタブページから複数のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったや機能しなくなったを手伝うことができる場合は、作成されました。してみてください。

1 つのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して連結された複数のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、各ドライブには、タブに連絡するか、参加して移動され、して空白になりました。を手伝うことができる場合は、埋めめ、[フィーチャ
のハンドブックは進行中の作業です。作成されました。]を手伝うことができる場合は、押すかしてから、矢印キーを手伝うことができる場合は、使用されして、それらを手伝うことができる場合は、整する高レベルのコントローラー、つまりモー理する場合は、ために連絡するか、参加して必要なタブを手伝うことができる場合は、移動され、します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、[ファイ
ナのロビーでライズからの初期のスポンサーシップにより]を手伝うことができる場合は、押すかし、プロンプトに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。して作成されました。します

他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 GUI も同様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えていますが、ボタンと名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が異なります。なる場合は、場合は、があります。
Note

デモンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トレーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がは、提供されている例のほんの一部のタブページを作成します。 カスタムタされている例のほんの一部のタブページを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がします。 カスの動き。タムを制御する方法を下位レベルの制御がタ
ブのある GUI は、ライブラリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコのサンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、プルの制御がサブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、、または linuxCNC サブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、パスの動き。に見つかりましたある場合でも、は
ユーザーファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が開くこと標準的なが独立していない場合でも、できます。
特別する方法を説明するなキーバインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ディンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が表示されませするに見つかりましたは、ngcgui タブページ内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がクリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコックしてフォーカスの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が取得された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：し、

Control-k を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が押しします。
デモンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トレーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、サブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は、ディスの動き。トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコビューションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました含まれている場合は、まれているシミュレートされたマ

シンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がで実行する必要が独立していない場合でも、あります。 ユーザーは、実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がのマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で実行する前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました、プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がの動きが独立していない場合でも、作と標準的な目
的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する解する必要があります。する必要が独立していない場合でも、あります。

3.12.3 ライブラリの変更場所
deb パッケージからインストールを送信してくされた linuxCNC インストールを送信してくでは進行中の作業です。、ngcgui のハンドブックは進行中の作業です。シミュレーション構成されました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
目を集めた的ライセンシーであるでユーザーが使用されできない LinuxCNC ライブラリへのハンドブックは進行中の作業です。シンボリックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されします。
 nc_files / nccgui_libngcgui互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してく
 nc_files / ngcgui_lib / lathengcgui互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御するサブファイルを送信してく
 nc_files / gcmc_libngcgui-gcmc互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なプログラムのメンバーに連絡するか、参加して
 nc_files / nccgui_lib / utilitysubsヘルを送信してくパーサブルを送信してくーチン
 nc_files / nccgui_lib / mfilesユーザー M ファイルを送信してく
これらのハンドブックは進行中の作業です。ライブラリは進行中の作業です。、linuxCNC（および ngcgui）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で使用されされる場合は、検索した結果、パスを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、 ini ファイルを送信してくアイテムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して
よって配置されます。されます。

[RS274NGC]
SUBROUTINE_PATH = ../../nc_files/ngcgui_lib:../../nc_files/gcmc_lib:../../nc_files/  -
ngcgui_lib/utilitysubs
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USER_M_PATH = ../../nc_files/ngcgui_lib/mfiles

Note

これらは、検索します：パッチで使用できます。されるディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しする長い行です（複数行に続くことはありませい行です（複数行に見つかりました続き使用できます。くこと標準的なはありませ
ん）。 ディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ名はコロンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、（:)で区切にサポートしていません。られます。 ディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ名の間は、トーチを有効にしないことを強くお勧めします。有効にしないと、に見つかりましたスの動き。ペースの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が入れないでくださ
い。

ユーザーは進行中の作業です。、独自のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンと M ファイルを送信してく用されに連絡するか、参加して新しいバージョンのしいディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、作成されました。し、それらを手伝うことができる場合は、検索した結果、パスに連絡するか、参加して追加してで
きます。 たとえば、ユーザーは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されしてターミナのロビーでルを送信してくからディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。

mkdir /home/myusername/mysubs
mkdir /home/myusername/mymfiles

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、システムのメンバーに連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためののハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、か、これらのハンドブックは進行中の作業です。ユーザー書き込む」という選択を行います。み可能しなくなったなディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してコピーします。
 たとえば、ユーザーが gcguicompatible を手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、場合は、があります
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。付き数字いたサブファイルを送信してく：

/home/myusername/mysubs/example.ngc
新しいバージョンのしいディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集して、新しいバージョンのしいサブファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。め、検索した結果、パ

スを手伝うことができる場合は、拡張を試すことが提する場合は、必要があります。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。場合は、：
[RS274NGC]
...
SUBROUTINE_PATH = 
/home/myusername/mysubs:../../nc_files/ngcgui_lib:../../nc_files/gcmc_lib  -
:../../nc_files/ngcgui_lib/utilitysubs
USER_M_PATH = /home/myusername/mymfiles:../../nc_files/ngcgui_lib/mfiles
[DISPLAY]
...
NGCGUI_SUBFILE = example.ngc
...

LinuxCNC（および ngcgui）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、検索した結果、パスでディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、ときに連絡するか、参加して最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して見したのはそこでした。つかったファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用され
します。 このハンドブックは進行中の作業です。動され、作に連絡するか、参加してより、パス検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。半で見したのはそこでした。つかったディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、こと
で、ngcgui_lib サブファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ことができます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、インテグレータマニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 INI のハンドブックは進行中の作業です。
章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

3.12.4 スタンドアロンの変更使用法
1.1.1.1 スタンドアロン NGCGUI

使用され方法が求められました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくに連絡するか、参加して入力してください。
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ngcgui --help
Usage:
ngcgui --help | -?
ngcgui [Options] -D nc_files_directory_name
ngcgui [Options] -i LinuxCNC_inifile_name
ngcgui [Options]
Options:
[-S subroutine_file]
[-p preamble_file]
[-P postamble_file]
[-o output_file]
[-a autosend_file] (autosend to axis default:auto.ngc)
[--noauto] (no autosend to axis)
[-N | --nom2] (no m2 terminator (use %))
[--font [big|small|fontspec]] (default: "Helvetica -10 normal")
[--horiz|--vert] (default: --horiz)
[--cwidth comment_width] (width of comment field)
[--vwidth varname_width] (width of varname field)
[--quiet] (fewer comments in outfile)
[--noiframe] (default: frame displays image)

Note

スの動き。タンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドアロンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、と標準的なして、ngcgui は複数回りと反時計回りを区別する方法を説明する呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構すこと標準的なが独立していない場合でも、できる単になります。 数字（一のサブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ファ
イルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が処理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するします。 複数のスの動き。タンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドアロンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、 ngcgui アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が個のマクロが別する方法を説明するに見つかりました起こされるリアルタイムの問題を修正する動きが独立していない場合でも、できます。

3.12.4.1 スタンドアロン PYNGCGUI

使用され方法が求められました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくに連絡するか、参加して入力してください。
pyngcgui --help
Usage:
pyngcgui [Options] [sub_filename]
Options requiring values:
[-d | --demo] [0|1|2] (0: DEMO standalone toplevel)
(1: DEMO embed new notebook)
(2: DEMO embed within existing notebook)
[-S | --subfile sub_filename]
[-p | --preamble preamble_filename]
[-P | --postamble postamble_filename]
[-i | --ini inifile_name]

188



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

[-a | --autofile auto_filename]
[-t | --test testno]
[-K | --keyboardfile glade_file] (use custom popupkeyboard glade file)
Solo Options:
[-v | --verbose]
[-D | --debug]
[-N | --nom2] (no m2 terminator (use %))
[-n | --noauto] (save but do not automatically send result)
[-k | --keyboard] (use default popupkeybaord)
[-s | --sendtoaxis] (send generated ngc file to axis gui)
Notes:
A set of files is comprised of a preamble, subfile, postamble.
The preamble and postamble are optional.
One set of files can be specified from cmdline.
Multiple sets of files can be specified from an inifile.
If --ini is NOT specified:
search for a running linuxCNC and use its inifile

note

スの動き。タンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドアロンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、と標準的なして、pyngcgui は ini ファイルの制御が（または実行中は、の linuxCNC アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケー
ションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、）を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が読み取って、複数のサブファイルのタブページを作成できます。み取って、複数のサブファイルの制御がのタブページを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御ができます。

3.12.5 NGCGUIの変更埋め込みめ込みみ
1.1.1.1 Axis への歴史 NGCGUI の歴史埋め込みめ込み込みみ取り

[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してく項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたがあります。 （必要な追加して項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。追加してセクは進行中の作業です。
ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 TKPKG = Ngcgui1.0-NGCGUI パッケージ
 TKPKG = Ngcguittt1.0-彫刻用されのハンドブックは進行中の作業です。テキストを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 TrueType トレーサーパッケージ（オプション、

TKPKG = Ngcgui に連絡するか、参加して従って使用されう必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 TTT = truetype-tracer-truetype トレーサープログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。（ユーザー PATH に連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、必要がありま

す）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 TTT_PREAMBLE = in_std.ngc-オプションで、ttt で作成されました。されたサブファイルを送信してくに連絡するか、参加して使用されされる場合は、プリアンブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。

ファイルを送信してく名を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 （代替える：mm_std.ngc）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
Note
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オプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の TrueType トレーサー項目は、アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、 truetype-tracer を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する ngcgui互換されないため、それらが正しい値であることを確認してくのタ
ブページを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しするために見つかりました使用できます。されます。 truetype-tracer アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は、個のマクロが別する方法を説明するに見つかりましたインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トールの制御がし、
ユーザー PATH に見つかりました配置すする必要が独立していない場合でも、あります。

3.12.5.1 PYNGCGUI をテストする GUI の歴史 gladevcp タブページとして高速レートを変更する埋め込みめ込み込みむ
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくアイテムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してあり、axis、gscreen、または進行中の作業です。 touchygui で使用されできます。

 （必要な追加して項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。追加してセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
EMBED_アイテムのメンバーに連絡するか、参加して

EMBED_TAB_NAME = Pyngcgui - name to appear on embedded tab
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -x {XID} pyngcgui_axis.ui - invokes gladevcp
EMBED_TAB_LOCATION = name_of_location - where the embeded page is located

Note

EMBED_TAB_LOCATION指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し子は、軸は、軸によって生成されるツールとワークピースの動き。 gui に見つかりましたは使用できます。されません。 pyngcgui は軸によって生成されるツールとワークピースの動き。に見つかりました埋め込むことができまめ込むことができまむこと標準的なが独立していない場合でも、できま
すが独立していない場合でも、、ngcgui を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すると標準的な（TKPKG = Ngcgui 1.0 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。）統合でも、が独立していない場合でも、より完全にロードする前にに見つかりましたなります。 他のの GUIに見つかりました
EMBED_TAB_LOCATION を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しするに見つかりましたは、INI構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がの章の「軸の命名法」。の DISPLAYセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

Note

TrueType Tracer gui フロンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドは、現在の工具交換プログ gladevcp アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、では使用できます。できません。

3.12.5.2 ngcgui または pyngcgui に必要なファイルな追加するの歴史 INI ファイルアイテム停止スイッチ
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してく項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたは進行中の作業です。、ngcgui または進行中の作業です。 pyngcgui のハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、埋めめ込む」という選択を行います。むすべてのハンドブックは進行中の作業です。 GUI のハンドブックは進行中の作業です。[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して
あります。
 NGCGUI_FONT = Helvetica -12 normal-フォント名、サイズからの初期のスポンサーシップにより、normal | bold を手伝うことができる場合は、指定しました。します
 NGCGUI_PREAMBLE = in_std.ngc-サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して追加してされる場合は、プリアンブルを送信してくファイルを送信してく。 複数のハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな

サブルを送信してくーチン呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、連結する場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。プリアンブルを送信してくは進行中の作業です。 1回りまたは反だけ追加してされます。 mmベースのハンドブックは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。
場合は、は進行中の作業です。、mm_std.ngc を手伝うことができる場合は、使用されします

 NGCGUI_SUBFILE = filename1.ngc-filename1 サブルを送信してくーチンからタブを手伝うことができる場合は、作成されました。します
 NGCGUI_SUBFILE = filename2.ngc-filename2 サブルを送信してくーチンからタブを手伝うことができる場合は、作成されました。します
 。 。 。 NS

 NGCGUI_SUBFILE = ""-検索した結果、パス内のハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくことができる場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加してタブを手伝うことができる場合は、作成されました。します
 NGCGUI_OPTIONS = opt1opt2。 。 。 -NGCGUI オプション
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 nonew-新しいバージョンのしいカスタムのメンバーに連絡するか、参加してタブのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。を手伝うことができる場合は、禁止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、
 noremove-タブページのハンドブックは進行中の作業です。削除する必要があります。を手伝うことができる場合は、禁止された、またはまったく機能しなくなったします
 noauto-自動され、送信してくなし（makeFile を手伝うことができる場合は、使用されしてから、保存のユーザーインターフェースとまたは進行中の作業です。手動され、で送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 noiframe-内部画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようなし、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。トップレベルを送信してくウィジェットに連絡するか、参加して画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、表示
 nom2-m2 で終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のせず、％減らし、それをターミネータを手伝うことができる場合は、使用されします。 このハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、m2終端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。副作用されを手伝うことができる場合は、排除する必要があります。

します
 GCMC_INCLUDE_PATH = dirname1：dirname2-gcmc インクは進行中の作業です。ルを送信してくードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、検索した結果、します

これは進行中の作業です。、NGCGUI を手伝うことができる場合は、 Axis に連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。む例としては、です。 サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。、[RS274NGC] SUBROUTINE_に連絡するか、参加してよって指定しました。さ
れたディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、必要があります。一部のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくサブルを送信してくーチンは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ため、
SUBROUTINE_PATH ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースと関である米国国立標準技術研究所係がある場合は、場合は、は進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。 一部のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。、
[RS274NGC] USER_M_PATH で指定しました。されたディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、必要がある場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して Mfile を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、があり
ます。

Gcode-meta-compiler（gcmc）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ようなステートメントを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。include（
"filename.inc.gcmc"）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所; デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、gcmc に連絡するか、参加しては進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリが含まれています。まれています。これは進行中の作業です。、linuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。
場合は、、linuxCNCini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。むディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してなります。 GCMC_INCLUDE_PATH アイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されして、
gcmc 検索した結果、順序を指定します。のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して追加してのハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、追加してできます。
サンプルを送信してく軸の移動を協調制御できます。-GUIベースのハンドブックは進行中の作業です。 INI

[RS274NGC]
...
SUBROUTINE_PATH = ../../nc_files/ngcgui_lib:../../ngcgui_lib/utilitysubs
USER_M_PATH = ../../nc_files/ngcgui_lib/mfiles
[DISPLAY]
TKPKG = Ngcgui 1.0
TKPKG = Ngcguittt 1.0
# Ngcgui must precede Ngcguittt
NGCGUI_FONT = Helvetica -12 normal
# specify filenames only, files must be in [RS274NGC]SUBROUTINE_PATH
NGCGUI_PREAMBLE = in_std.ngc
NGCGUI_SUBFILE = simp.ngc
NGCGUI_SUBFILE = xyz.ngc
NGCGUI_SUBFILE = iquad.ngc
NGCGUI_SUBFILE = db25.ngc
NGCGUI_SUBFILE = ihex.ngc
NGCGUI_SUBFILE = gosper.ngc
# specify "" for a custom tab page
NGCGUI_SUBFILE = ""
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#NGCGUI_SUBFILE = "" use when image frame is specified if
# opening other files is required
# images will be put in a top level window
NGCGUI_OPTIONS =
#NGCGUI_OPTIONS = opt1 opt2 ...
# opt items:
# nonew -- disallow making a new custom tab
# noremove -- disallow removing any tab page
# noauto -- no auto send (makeFile, then manually send)
# noiframe -- no internal image, image on separate top level
GCMC_INCLUDE_PATH = /home/myname/gcmc_includes
TTT = truetype-tracer
TTT_PREAMBLE = in_std.ngc
PROGRAM_PREFIX = ../../nc_files

Note

上記は完全にロードする前にな軸によって生成されるツールとワークピースの動き。の GUIINI ではありません。表示されませされている項目は ngcgui で使用できます。されているものです。 
LinuxCNC では、完全にロードする前にな INI ファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がするために見つかりました多くのくの追加アイテムを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、必要です。

3.12.5.3 Truetype トレーサー
Ngcgui_ttt は進行中の作業です。、truetype-tracer（v4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。サポートを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 これは進行中の作業です。、ユーザーがテキストを手伝うことができる場合は、入力し、フォン

トやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、選択されましした後の月曜日に開催されました。、新しいバージョンのしい ngcgui タブページを手伝うことができる場合は、作成されました。できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、軸の移動を協調制御できます。タブページを手伝うことができる場合は、作成されました。
します。 （Truetype-tracer は進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加してインストールを送信してくする場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して ngcgui_ttt を手伝うことができる場合は、埋めめ込む」という選択を行います。むに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ngcgui アイテムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して加してえて次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、指定しました。します。

Item: [DISPLAY]TKPKG = Ngcgui_ttt version_number
Example: [DISPLAY]TKPKG = Ngcgui_ttt 1.0
Note: Mandatory, specifies loading of ngcgui_ttt in an axis tab page named ttt.
Must follow the TKPKG = Ngcgui item.
Item: [DISPLAY]TTT = path_to_truetype-tracer
Example: [DISPLAY]TTT = truetype-tracer
Note: Optional, if not specified, attempt to use /usr/local/bin/truetype-tracer  -
.
Specify with absolute pathname or as a simple executable name
in which case the user PATH environment will used to find the program.
Item: [DISPLAY]TTT_PREAMBLE = preamble_filename
Example: [DISPLAY]TTT_PREAMBLE = in_std.ngc
Note: Optional, specifies filename for preamble used for ttt created subfiles.
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3.12.5.4 INI ファイルパスの歴史仕様
Ngcgui は進行中の作業です。、linuxCNC 検索した結果、パスを手伝うことができる場合は、使用されしてファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、検索した結果、します。
検索した結果、パスは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して指定しました。された標です。準ディレクは進行中の作業です。トリで始するために、結果としてまります。

[DISPLAY]PROGRAM_PREFIX = directory_name
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して指定しました。された複数のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリが続するためのコードを作成しました。きます。

[RS274NGC]SUBROUTINE_PATH = directory1_name:directory1_name:directory3_name ...
ディレクは進行中の作業です。トリは進行中の作業です。、絶対パスまたは進行中の作業です。相対パスとして指定しました。できます。

Example: [DISPLAY]PROGRAM_PREFIX = /home/myname/linuxcnc/nc_files
Example: [DISPLAY]PROGRAM_PREFIX = ~/linuxcnc/nc_files
Example: [DISPLAY]PROGRAM_PREFIX = ../../nc_files

「/」で始するために、結果としてまる場合は、絶対パスは進行中の作業です。、完全に機なファイルを送信してくシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 「〜/」で始するために、結果としてまる場合は、パスは進行中の作業です。、ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。
ホームのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリから始するために、結果としてまる場合は、パスを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 「〜username /」で始するために、結果としてまる場合は、パスは進行中の作業です。、ユーザー名のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してディ
レクは進行中の作業です。トリで始するために、結果としてまる場合は、パスを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
相対パス相対パスは進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。むディレクは進行中の作業です。トリである場合は、起動され、ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 相対パス

を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。再配置されます。が容易にに連絡するか、参加してなりますが、Linux パス指定しました。子メールを送信してくに連絡するか、参加してついて十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーしている場合は、必要があります。
./d0 is the same as d0, e.g., a directory named d0 in the startup  -
directory
../d1 refers to a directory d1 in the parent directory
../../d2 refers to a directory d2 in the parent of the parent directory
../../../d3 etc.

複数のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリは進行中の作業です。、コロンで区切る場合は、ことに連絡するか、参加してより、[RS274NGC] SUBROUTINE_PATH で指定しました。できます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
例としては、は進行中の作業です。、複数のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、示し、相対パスと絶対パスのハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。
複数のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

[RS274NGC]SUBROUTINE_PATH = 
../../nc_files/ngcgui_lib:../../nc_files/ngcgui_lib/utilitysubs  -
:/tmp/tmpngc‘

これは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、い行です。複数のハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。けないでください。 linuxCNC または進行中の作業です。 ngcgui、ある場合は、いは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。両方が
ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、とき、検索した結果、で最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して見したのはそこでした。つかったファイルを送信してくが使用されされます。

LinuxCNC（および ngcgui）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、ngcgui サブファイルを送信してく内から呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、ヘルを送信してくパールを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、含まれています。むすべてのハンドブックは進行中の作業です。サ
ブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、検索した結果、できる場合は、必要があります。 上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加して示されている場合は、ように連絡するか、参加して、ユーティリティサブを手伝うことができる場合は、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。
トリに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、と便利です。

ディストリビューションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ngcgui_lib ディレクは進行中の作業です。トリと、プリアンブルを送信してく、サブファイルを送信してく、ポストアンブルを送信してく、
およびヘルを送信してくパーファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。デモファイルを送信してくが含まれています。まれています。 ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、
コピーして、検索した結果、パスのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して配置されます。します。 最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して検索した結果、される場合は、ディレクは進行中の作業です。トリは進行中の作業です。[DISPLAY] 
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PROGRAM_PREFIX です。 このハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、使用されできますが、専用されのハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、作成されました。して、[RS274NGC]

SUBROUTINE_PATH のハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加して配置されます。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、/ home / myname / linuxcnc / mysubs内のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、.. / .. / nc_files / ngcgui_lib内のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してあります。
ユーザーディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。追加して例としては、：

[RS274NGC]SUBROUTINE_PATH = 
/home/myname/linuxcnc/mysubs:../../nc_files/ngcgui_lib:../../  -
nc_files/ngcgui_lib/utilitysubs‘

新しいバージョンの規ユーザーは進行中の作業です。、ngcgui 要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびと互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。がある場合は、ように連絡するか、参加して構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー化し、スクリプトを作成するための多くの試みされていないファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、誤って使用されしようとする場合は、可
能しなくなった性があります。があります。 Ngcgui は進行中の作業です。、ファイルを送信してくがそのハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して従って使用されってコーディングされていない場合は、、多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。エラーを手伝うことができる場合は、報が含まれています。告してください。
する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 ngcgui互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーである専用されのハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して配置されます。し、プリアンブルを送信してく、
ポストアンブルを送信してく、およびヘルを送信してくパーファイルを送信してくは進行中の作業です。、サブファイルを送信してくとして使用されしないように連絡するか、参加して別を停止します。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して配置されます。
する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 サブファイルを送信してくとしてのハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしていないファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、特別を停止します。なコメント
「（not_a_subfile）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所」を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。これに連絡するか、参加してより、ngcgui は進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連する場合は、メッセージとともに連絡するか、参加してそれらを手伝うことができる場合は、自
動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して拒否します。します。

3.12.5.5 NGCGUI の歴史使用に関する INI ファイルアイテム停止スイッチの歴史詳細の概要の歴史概要なファイル
Item: [RS274NGC]SUBROUTINE_PATH = dirname1:dirname2:dirname3 ...
Example: [RS274NGC]SUBROUTINE_PATH = ../../nc_files/ngcgui_lib:../../nc_files/  -
ngcgui_lib/utilitysubs
Note: Optional, but very useful to organize subfiles and utility files
Item: [RS274NGC]USER_M_PATH = dirname1:dirname2:dirname3 ...
Example: [RS274NGC]USER_M_PATH = ../../nc_files/ngcgui_lib/mfiles
Note: Optional, needed to locate custom user mfiles
Item: [DISPLAY]EMBED_TAB_NAME = name to display on embedded tab page
Example: [DISPLAY]EMBED_TAB_NAME = Pyngcgui
Note: The entries: EMBED_TAB_NAME,EMBED_TAB_COMMAND,EMBED_TAB_LOCATION
define an embedded application for several linuxCNC guis
Item: [DISPLAY]EMBED_TAB_COMMAND = programname followed by arguments
Example: [DISPLAY]EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -x {XID} pyngcgui_axis.ui
Note: For gladevcp applications, see the <<cha:glade-vcp,GladeVCP Chapter>>
Item: [DISPLAY]EMBED_TAB_LOCATION = name_of_location
Example: [DISPLAY]EMBED_TAB_LOCATION = notebook_main
Note: See example INI files for possible locations
Not required for the axis gui
Item: [DISPLAY]PROGRAM_PREFIX = dirname
Example: [DISPLAY]PROGRAM_PREFIX = ../../nc_files
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Note: Mandatory and needed for numerous linuxCNC functions
It is the first directory used in the search for files
item: [DISPLAY]TKPKG = Ngcgui version_number
Example: [DISPLAY]TKPKG = Ngcgui 1.0
Note: Required only for axis gui embedding, specifies loading of ngcgui axis  -
tab pages
Item: [DISPLAY]NGCGUI_FONT = font_descriptor
Example: [DISPLAY]NGCGUI_FONT = Helvetica -12 normal
Note: Optional, font_descriptor is a tcl-compatible font specifier
with items for fonttype -fontsize fontweight
Default is: Helvetica -10 normal
Smaller font sizes may be useful for small screens
Larger font sizes may be helpful for touch screen applications
Item: [DISPLAY]NGCGUI_SUBFILE = subfile_filename
Example: [DISPLAY]NGCGUI_SUBFILE = simp.ngc
Example: [DISPLAY]NGCGUI_SUBFILE = square.gcmc
Example: [DISPLAY]NGCGUI_SUBFILE = ""
Note: Use one or more items to specify ngcgui-compatible
subfiles or gcmc programs that require a tab page on startup.
A "Custom" tab will be created when the filename is "".
A user can use a "Custom" tab to browse the file system
and identify preamble, subfile, and postamble files.
Item: [DISPLAY]NGCGUI_PREAMBLE = preamble_filename
Example: [DISPLAY]NGCGUI_PREAMBLE = in_std.ngc
Note: Optional, when specified, the file is prepended to a subfile.
Files created with "Custom" tab pages use the preamble specified
with the page.
Item: [DISPLAY]NGCGUI_POSTAMBLE = postamble_filename
Example: [DISPLAY]NGCGUI_POSTAMBLE = bye.ngc
Note: Optional, when specified, the file is appended to a subfiles.
Files created with "Custom" tab pages use the postamble specified
with the page.
Item: [DISPLAY]NGCGUI_OPTIONS = opt1 opt2 ...
Example: [DISPLAY]NGCGUI_OPTIONS = nonew noremove
Note: Multiple options are separated by blanks.
By default, ngcgui configures tab pages so that:
1) a user can make new tabs
2) a user can remove tabs (except for the last remaining one)
3) finalized files are automatically sent to linuxCNC
4) an image frame (iframe) is made available to display
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an image for the subfile (if an image is provided)
5) the ngcgui result file sent to linuxCNC is terminated with
an m2 (and incurs m2 side-effects)
The options nonew, noremove, noauto, noiframe, nom2 respectively
disable these default behaviors.
By default, if an image (.png,.gif,jpg,pgm) file
is found in the same directory as the subfile, the
image is displayed in the iframe. Specifying
the noiframe option makes available additional buttons
for selecting a preamble, subfile, and postamble and
additional checkboxes. Selections of the checkboxes
are always available with special keys:
Ctrl-R Toggle "Retain values on Subfile read"
Ctrl-E Toggle "Expand subroutine"
Ctrl-a Toggle "Autosend"
(Ctrl-k lists all keys and functions)
If noiframe is specified and an image file is found,
the image is displayed in a separate window and
all functions are available on the tab page.
The NGCGUI_OPTIONS apply to all ngcgui tabs except that the
nonew, noremove, and noiframe options are not applicable
for "Custom" tabs. Do not use "Custom" tabs if you want
to limit the user’s ability to select subfiles or create
additional tab pages.
Item: [DISPLAY]GCMC_INCLUDE_PATH = dirname1:dirname2:...
Example: [DISPLAY]GCMC_INCLUDE_PATH = 
/home/myname/gcmc_includes:/home/myname/  -
gcmc_includes2
Note: Optional, each directory will be included when gcmc is invoked
using the option: --include dirname

3.12.6 NGCGUI互換性のためのファイル要件の変更ための変更ファイル要なユーザーコンセプト件
1.1.1.1 単一ファイル Gcode（入力）.ngc）サブルーチン要なファイル件

NGCGUI互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチン定しました。義するが含まれています。まれています。 サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。ファイ
ルを送信してく名と同じである場合は、必要があります（.ngc サフィックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。含まれています。まれません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 LinuxCNC は進行中の作業です。、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きまたは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字
きのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、サポートしていますが、NGCGUI と互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。がある場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きサブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。みです。 詳細については、
に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、O コードのハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

コメント以外のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。サブステートメントである場合は、必要があります。 コメント以外のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、endsub

ステートメントである場合は、必要があります。
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Examp.ngc：
(info: info_text_to_appear_at_top_of_tab_page)
; comment line beginning with semicolon
( comment line using parentheses)
o<examp> sub
BODY_OF_SUBROUTINE
o<examp> endsub
; comment line beginning with semicolon
( comment line using parentheses)

サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。本体は進行中の作業です。、サブルを送信してくーチン呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しで予期のスポンサーシップによりされる場合は、各ドライブには、位置されます。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメー
ターを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、一連のハンドブックは進行中の作業です。ステートメントで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、必要があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。定しました。義するは進行中の作業です。、＃1 で始するために、結果としてまり、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して使用され
されたパラメーター番号すべてを外部とリンクするで終わる場合は、連続するためのコードを作成しました。している場合は、必要があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターごとに連絡するか、参加して定しました。義するを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、必
要があります（省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるなし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
パラメータのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字け

#<xparm> = #1
#<yparm> = #2
#<zparm> = #3

LinuxCNC は進行中の作業です。、＃1 から＃30 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しパラメーターと見したのはそこでした。なすため、
ngcgui は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。内のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターが発生し続けました。した場合は、のハンドブックは進行中の作業です。入力ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 サブルを送信してくーチン内のハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。場所
では進行中の作業です。、番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーター＃1 から＃30 のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。内部変数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ローカ
ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
各ドライブには、定しました。義するステートメントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、オプションで特別を停止します。なコメントとパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができま
す。
ステートメントプロトタイプ

#<vname> = #n (=default_value)
or
#<vname> = #n (comment_text)
or
#<vname> = #n (=default_value comment_text)

パラメータのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
#<xparm> = #1 (=0.0)
#<yparm> = #2 (Ystart)
#<zparm> = #3 (=0.0 Z start setting)

default_value が指定しました。されている場合は、場合は、、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。入力ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加して入力されます。
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comment_text が含まれています。まれている場合は、場合は、、パラメーター名のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して入力を手伝うことができる場合は、識別を停止します。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
グローバルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターグローバルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターと ngcgui に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、注意が作成されました。事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」：
（グローバルを送信してくな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、＃<return>_ someglobalname>のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加してアンダースコアがあ
ります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。プログラミング言語を提案し、と同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、グローバルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。使用されは進行中の作業です。強力ですが、予期のスポンサーシップによりしない結果を手伝うことができる場合は、招くことがよくありくことがよくあり
ます。　 LinuxCNC では進行中の作業です。、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。グローバルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してなり、サ
ブルを送信してくーチンは進行中の作業です。グローバルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、変更する許可または進行中の作業です。作成されました。できます。
グローバルを送信してくな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、使用されしてサブルを送信してくーチンに連絡するか、参加して情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、渡されると、すことは進行中の作業です。お勧めします。めしません。そのハンドブックは進行中の作業です。ような

使用されに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、維持ちました。が困難しさが明白になりました。な明したこのペーパーを参照してください。確に連絡するか、参加して定しました。義するされたグローバルを送信してくコンテキストのハンドブックは進行中の作業です。確立と維持ちました。が必要に連絡するか、参加してなる場合は、ためです。 サブ
ルを送信してくーチン入力として番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーター＃1 から＃30 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことで、幅に高まり始めています。広く使用されているエンい設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、満のたすのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な
は進行中の作業です。ずです。
入力グローバルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。推奨されませんが、linuxCNC サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。、結果を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すために連絡するか、参加してグ

ローバルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 ngcgui互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくは進行中の作業です。 GUI のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとし
ている場合は、ため、戻ると、り値は進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびでは進行中の作業です。ありません。 ただし、ngcgui は進行中の作業です。、グローバルを送信してくな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、
返す可能性があります。すサブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。テストツールを送信してくとして役立ち、ngcgui互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくは進行中の作業です。、グローバルを送信してくな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメー
ターで結果を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すユーティリティサブルを送信してくーチンファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すのハンドブックは進行中の作業です。が一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるです。

これらのハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。を手伝うことができる場合は、サポートする場合は、ために連絡するか、参加して、ngcgui は進行中の作業です。、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してコロン（:)文字を手伝うことができる場合は、含まれています。むグローバルを送信してくな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラ
メーターを手伝うことができる場合は、無視します。 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してコロン（:)を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ngcgui がこれらのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。エントリボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、
作成されました。できなくなります。
グローバルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーター

o<examp> sub
...
#<_examp:result> = #5410 (return the current tool diameter)
...
o<helper> call [#<x1>] [#<x2>] (call a subroutine)
#<xresult> = #<_helper:answer> (immediately localize the helper global result)
#<_helper:answer> = 0.0 (nullify global named parameter used by subroutine)
...
o<examp> endsub

上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、ユーティリティサブルを送信してくーチンは進行中の作業です。 helper.ngc という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加してあります。 ヘルを送信してくパー
ルを送信してくーチンは進行中の作業です。、＃<return>_ helper：answer という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。グローバルを送信してくな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターで結果を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
良したいと考えていましたい習するために使用できます。慣として、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくは進行中の作業です。、サブファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。場所で使用されする場合は、ために連絡するか、参加して結果を手伝うことができる場合は、すぐに連絡するか、参加してロー
カライズからの初期のスポンサーシップによりし、結果を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すために連絡するか、参加して使用されされる場合は、グローバルを送信してくな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、グローバルを送信してくコンテキストのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。
のハンドブックは進行中の作業です。場所でのハンドブックは進行中の作業です。不注意が作成されました。な使用されを手伝うことができる場合は、軽減する場合は、ために連絡するか、参加して無効になっていません。に連絡するか、参加してされます。 （0.0 のハンドブックは進行中の作業です。無効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試み値は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して良したいと考えていましたい選択されましである場合は、とは進行中の作業です。限など、りま
せん）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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Ngcgui は進行中の作業です。、サブファイルを送信してくおよび複数のハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。と連結を手伝うことができる場合は、サポートします。 ngcgui が
サブルを送信してくーチン内でテストできる場合は、特別を停止します。なグローバルを送信してくパラメータを手伝うことができる場合は、挿入する場合は、ように連絡するか、参加して、サブファイルを送信してくが実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してそれら
のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。を手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、ことが役立つ場合は、があります。 パラメータのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。＃<return>_ feature：>です。 そのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 0 のハンドブックは進行中の作業です。値で始するために、結果として
まり、追加してされた機能しなくなったごとに連絡するか、参加して増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、されます。
追加して機能しなくなった特別を停止します。な情報が含まれています。コメントは進行中の作業です。、ngcgui互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。どこに連絡するか、参加してでも含まれています。める場合は、ことができます。 形式に公開されました。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。と
おりです。

(info: info_text)
info_text は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 ngcgui タブページのハンドブックは進行中の作業です。上部近くにありますくに連絡するか、参加して表示されます。
サブファイルを送信してくとしてのハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしていないファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、特別を停止します。なコメントを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができる場合は、ため、

ngcgui は進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連する場合は、メッセージとともに連絡するか、参加してそれらを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して拒否します。します。
(not_a_subfile)

オプションのハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようファイルを送信してく（.png、.gif、.jpg、.pgm）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、サブファイルを送信してくに連絡するか、参加して添付き数字できます。 画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようファイルを送信してくは進行中の作業です。、サブ
ファイルを送信してくで使用されされる場合は、パラメータを手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。確に連絡するか、参加してする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。 画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようファイルを送信してくは進行中の作業です。サブファイルを送信してくと同じディレクは進行中の作業です。ト
リに連絡するか、参加してあり、同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して適切な画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようサフィックは進行中の作業です。スが付き数字いている場合は、必要があります。 サブファイルを送信してく example.ngc に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようファイルを送信してく examp.png を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことができます。 Ngcgui は進行中の作業です。、最大幅に高まり始めています。 320 ピクは進行中の作業です。セルを送信してく、最大高さ 240 ピクは進行中の作業です。セルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
サイズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してサブサンプリングする場合は、ことに連絡するか、参加してより、大きな画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、変更する許可しようとします。

ngcgui互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して必要な規則のため、機械が要求された送りは進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。汎用されサブルを送信してくーチンファイルを送信してくとしてのハンドブックは進行中の作業です。
使用されを手伝うことができる場合は、妨げるものではありません。げる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。では進行中の作業です。ありません。

LinuxCNC ディストリビューションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LinuxCNC サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったと ngcgui のハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ために連絡するか、参加して、
ngcgui互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。サブファイルを送信してくとユーティリティファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、含まれています。むライブラリ（ngcgui_lib ディレクは進行中の作業です。トリ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。
まれています。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ライブラリ（gcmc_lib）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、Gcode メタコンパイラ（gcmc）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。

追加してのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーが送信してくしたサブルを送信してくーチンは進行中の作業です。、フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンセクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してあります。
3.12.6.1 Gcode-メタコンパイラ（入力）.gcmc）ファイルの歴史要なファイル件

Gcode-meta-compiler（gcmc）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、ngcgui に連絡するか、参加してよって読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、ファイルを送信してくでタグ付き数字けされた変数のハンドブックは進行中の作業です。
入力ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったが完成されました。する場合は、と、ngcgui は進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、入力として gcmc コンパイラに連絡するか、参加して
渡されると、し、コンパイルを送信してくが成されました。功する場合は、と、結果のハンドブックは進行中の作業です。 gcode ファイルを送信してくが linuxCNC に連絡するか、参加して送信してくされて実行されます。 結果のハンドブックは進行中の作業です。ファイ
ルを送信してくは進行中の作業です。、単な方法が求められました。一ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンとしてフォーマットされます。 .gcmc ファイルを送信してくと.ngc ファイルを送信してくは進行中の作業です。 ngcgui に連絡するか、参加して
よって混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。在させる場合は、ことができます。

ngcgui に連絡するか、参加して含まれています。める場合は、ために連絡するか、参加して識別を停止します。された変数は進行中の作業です。、gcmc コンパイラーへのハンドブックは進行中の作業です。コメントとして表示される場合は、行でタグ付き数字けさ
れます。
可変タグ形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

//ngcgui: varname1 =
//ngcgui: varname2 = value2
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//ngcgui: varname3 = value3, label3;
例としては、：

//ngcgui: zsafe =
//ngcgui: feedrate = 10
//ngcgui: xl = 0, x limit

これらのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、varname1 のハンドブックは進行中の作業です。入力ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加しては進行中の作業です。デフォルを送信してくトがなく、varname2 のハンドブックは進行中の作業です。入力ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加しては進行中の作業です。デフォルを送信してくト
のハンドブックは進行中の作業です。 value2 があり、varname 3 のハンドブックは進行中の作業です。入力ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加しては進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。値 3 とラベルを送信してく label3（varname3 では進行中の作業です。なく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所があ
ります。 デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。数字でなければなりません。

gcmc ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。な行を手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して変更する許可できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。タグ行形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されできます。 代替える形式に公開されました。
では進行中の作業です。、末尾を追加します。のハンドブックは進行中の作業です。セミコロン（;）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と末尾を追加します。のハンドブックは進行中の作業です。コメントマーカー（//）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が無視されます。このハンドブックは進行中の作業です。規定しました。に連絡するか、参加してより、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場
合は、、.gcmc ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して// ngcgui：タグを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、だけで済みます。みます。
代替える可変タグ形式に公開されました。

//ngcgui: varname2 = value2;
//ngcgui: varname3 = value3; //, label3;

例としては、：
//ngcgui: feedrate = 10;
//ngcgui: xl = 0; //, x limit

タブページのハンドブックは進行中の作業です。上部に連絡するか、参加して表示される場合は、情報が含まれています。行は進行中の作業です。、オプションで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。タグが付き数字けられた行に連絡するか、参加して含まれています。める場合は、ことができます。
情報が含まれています。タグ

//ngcgui: info: text_to_appear_at_top_of_tab_page
必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。タグが付き数字けられた行を手伝うことができる場合は、使用されして、オプションを手伝うことができる場合は、 gcmc コンパイラに連絡するか、参加して渡されると、すことができます。
オプションラインタグフォーマット

//ngcgui: -option_name [ [=] option_value]
例としては、：

//ngcgui: -I
//ngcgui: --imperial
//ngcgui: --precision 5
//ngcgui: --precision=6

gcmc のハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、terminal コマンドで使用されできます。
gcmc –help

gcmc プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、デフォルを送信してくトでメートルを送信してく法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されします。 モードは進行中の作業です。、オプション設定しました。でインチに連絡するか、参加して設定しました。できま
す。

//ngcgui: --imperial
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プリアンブルを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、gcmc ファイルを送信してくで使用されされる場合は、モードと競合は、する場合は、モード（g20 または進行中の作業です。 g21）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
を手伝うことができる場合は、設定しました。できます。 gcmc プログラムのメンバーに連絡するか、参加してモードが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、.gcmc ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ス
テートメントを手伝うことができる場合は、含まれています。めます。

include("ensure_mode.gcmc")
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ini ファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。 gcmcinclude_files に連絡するか、参加して適切なパスを手伝うことができる場合は、指定しました。します。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して例としては、を手伝うことができる場合は、示します。

[DISPLAY]
GCMC_INCLUDE_PATH = ../../nc_files/gcmc_lib

3.12.7 DB25の変更例
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して DB25 サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、示します。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。写真のボルトです。 オフでは進行中の作業です。、各ドライブには、変数のハンドブックは進行中の作業です。空白になりました。を手伝うことができる場合は、埋めめる場合は、場所がわかります。

このハンドブックは進行中の作業です。写真のボルトです。 オフは進行中の作業です。、DB25 サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。プロットを手伝うことができる場合は、示しています。
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このハンドブックは進行中の作業です。写真のボルトです。 オフは進行中の作業です。、新しいバージョンのしいボタンとカスタムのメンバーに連絡するか、参加してタブを手伝うことができる場合は、使用されして、1 つのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してで 3 つのハンドブックは進行中の作業です。 DB25カットアウトを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、
方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。
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3.13 Touchy GUI
Touchy は進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくパネルを送信してくで使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとした LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェイス

である場合は、ため、キーボードやマウスは進行中の作業です。必要ありません。
タッチスクは進行中の作業です。リーンでのハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしており、ホイールを送信してく/ MPG およびいくつかのハンドブックは進行中の作業です。ボタンとスイッチと組みを開始するために、結果としてみ合は、わ

せて機能しなくなったします。
[ハンドホイールを送信してく]タブに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ホイールを送信してく/ MPG入力のハンドブックは進行中の作業です。フィードオーバーライド、スピンドルを送信してくオーバーライド、最大
速度の成功を収めたものもありました。、およびジョギング機能しなくなったを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ラジオボタンがあります。 軸の移動を協調制御できます。選択されまし用されのハンドブックは進行中の作業です。ラジオボタンとジョギング
用されのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、も提供されるソフトウェアを特定するためのされます。

図 4-18

3.13.1 パネル構成
1.1.1.1 HAL 接続

Touchy では進行中の作業です。、コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加して、構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリ（ini ファイルを送信してくが存のユーザーインターフェースと在する場合は、ディレクは進行中の作業です。トリ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して
touchy.hal という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、必要があります。 Touchy は進行中の作業です。、独自のハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。に連絡するか、参加して使用されできる場合は、ように連絡するか、参加して
した後の月曜日に開催されました。、このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コマンドを手伝うことができる場合は、実行します。

HAL ファイルを送信してくと net コマンドのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
Touchy に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ホイールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ジョギングを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ために連絡するか、参加してモーションコントローラーに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。出力ピンが

いくつかあります。
 touchy.jog.wheel.increment、これは進行中の作業です。 axis.N.jog-scale ピンのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。N に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されます。
 touchy.jog.wheel.N。これは進行中の作業です。 axis.N.jog に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されます-各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。N に連絡するか、参加して対して有効になっていません。に連絡するか、参加してします。
N は進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。番号すべてを外部とリンクする 0〜8 を手伝うことができる場合は、表します。
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 touchy.wheel-counts に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、だけでなく、wheelcounts も axis.N.jog-countsfor each axis N に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必
要があります。HAL コンポーネント ilowpass を手伝うことができる場合は、使用されしてホイールを送信してくジョギングを手伝うことができる場合は、スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、必ず
軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してしてください。 N.jog-counts であり、touchy.wheel-counts では進行中の作業です。ありません。

必要な管理
 HAL ピン touchy.abort に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。された中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったボタン（瞬間が経つにつれて的ライセンシーであるな接触します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 touchy.cycle-start に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されたサイクは進行中の作業です。ルを送信してくスタートボタン（瞬間が経つにつれて的ライセンシーであるな接触します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 上記のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して touchy.wheel-counts とモーションピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されたホイールを送信してく/ MPG

 touchy.single-block に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されたシングルを送信してくブロックは進行中の作業です。（トグルを送信してくスイッチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
オプションのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してく
 連続するためのコードを作成しました。ジョグのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。センターオフ双方向に動かすようにドライブに命令するモーメンタリトグルを送信してく（または進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。モーメンタリボタ

ン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所があり、touchy.jog.continuous.x.negative、touchy.jog.continuous.x.positive などに連絡するか、参加してフックは進行中の作業です。されています。
 クは進行中の作業です。イルを送信してくアップボタンが必要な場合は、（Z を手伝うことができる場合は、最高速度の成功を収めたものもありました。でトラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。トップに連絡するか、参加してジョギングする場合は、ため）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、touchy.quill-

up に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。された瞬間が経つにつれて的ライセンシーであるなボタン。
オプションのハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくランプ
 touchy.jog.active は進行中の作業です。、パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ジョギングコントロールを送信してくがライブに連絡するか、参加してなっている場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します
 touchy.status-indicator は進行中の作業です。、マシンが G コードを手伝うことができる場合は、実行している場合は、ときに連絡するか、参加してオンに連絡するか、参加してなり、マシンが実行されている場合は、が
一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった/フィードホールを送信してくドに連絡するか、参加してある場合は、ときに連絡するか、参加して点を合わせて滅します。します。

3.13.1.1 あらゆるセットアップに推奨
 estop チェーンに連絡するか、参加して配線からの逸脱がされた Estop ボタン

3.13.2 設定
1.1.1.1 Touchy をテストする有効にする

Touchy を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションで、表示セレクは進行中の作業です。ター行を手伝うことができる場合は、 DISPLAY = touchy に連絡するか、参加して変
更する許可します。

3.13.2.1 4.4.2.2 設定
Touchy を手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。めて起動され、する場合は、ときは進行中の作業です。、[設定しました。]タブを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。 タッチスクは進行中の作業です。リーンを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、

最良したいと考えていましたのハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、ために連絡するか、参加してポインタを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してする場合は、オプションを手伝うことができる場合は、選択されまししてください。
StatusWindow は進行中の作業です。固定しました。のハンドブックは進行中の作業です。高さで、固定しました。フォントのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してよって設定しました。されます。 これは進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して/環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、設定しました。/外
観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また/フォント/詳細については、で構成されました。されている場合は、 GnomeDPI のハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、受けました。ける場合は、可能しなくなった性があります。があります。 画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部が途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのため切れる場合は、場合は、は進行中の作業です。、
DPI 設定しました。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげてください。

他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。フォントサイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。、[設定しました。]タブで変更する許可できます。
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3.13.2.2 マクロ
Touchy は進行中の作業です。、MDI インターフェイスを手伝うことができる場合は、使用されして O-word マクは進行中の作業です。ロを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことができます。 これを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、

ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[TOUCHY]セクは進行中の作業です。ションで、1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。 MACRO 行を手伝うことができる場合は、追加してします。 それぞれのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。である場合は、必要があり
ます
MACRO = increment xinc yinc

このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、increment は進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。であり、xinc と yinc という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、受けました。け入れます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、マクは進行中の作業です。ロを手伝うことができる場合は、、increment.ngc という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく、PROGRAM_PREFIX ディレクは進行中の作業です。トリ、または進行中の作業です。
SUBROUTINE_PATH のハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して配置されます。します。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

O<increment> sub
G91 G0 X#1 Y#2
G90
O<increment> endsub

サブのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、大文字と小さな改善を要求文字を手伝うことができる場合は、含まれています。めて、ファイルを送信してく名とマクは進行中の作業です。ロ名と完全に機に連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
Touchy のハンドブックは進行中の作業です。[MDI]タブのハンドブックは進行中の作業です。[マクは進行中の作業です。ロ]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかしてマクは進行中の作業です。ロを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すと、xinc と yinc のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、入力できます。 これら

は進行中の作業です。、それぞれ＃1 および＃2 としてマクは進行中の作業です。ロに連絡するか、参加して渡されると、されます。 空のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してしたパラメーターは進行中の作業です。、値 0 として渡されると、されま
す。
複数のハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、マクは進行中の作業です。ロがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、マクは進行中の作業です。ロボタンを手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。し押すかしてそれらを手伝うことができる場合は、循環させます。
このハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な例としては、では進行中の作業です。、xinc に連絡するか、参加して-1 を手伝うことができる場合は、入力してサイクは進行中の作業です。ルを送信してく開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてを手伝うことができる場合は、押すかすと、G0 のハンドブックは進行中の作業です。高速移動され、が呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出され、1ユニットが左に移動すると、それは正の

に連絡するか、参加して移動され、します。
このハンドブックは進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロ機能しなくなったは進行中の作業です。、エッジ/ホールを送信してくプロービングやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。セットアップタスクは進行中の作業です。、および特別を停止します。に連絡するか、参加して作成されました。された

gcode プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、必要とせずに連絡するか、参加してパネルを送信してくから実行できる場合は、ホールを送信してくミリングやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な操作に連絡するか、参加して役立ちます。

3.14 Gscreen

3.14.1 イントロ
Gscreen は進行中の作業です。、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。カスタムのメンバーに連絡するか、参加して画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。インフラストラクは進行中の作業です。チャです。 

Gscreen は進行中の作業です。 GladeVCP から多くの人がコードの小さな改善を要求額の借用をしています。 のハンドブックは進行中の作業です。借用されを手伝うことができる場合は、しています。 Glade- VCP は進行中の作業です。、GTK ウィジェットエディター GLADE を手伝うことができる場合は、
使用されして、ポイントアンドクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。で仮想コントロールを送信してくパネルを送信してく（VCP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、構築する動き（します。 Gscreen は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、
Python プログラミングと組みを開始するために、結果としてみ合は、わせて、CNC マシンを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 GUI画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

さまざまなボタンやステータス LED が必要な場合は、は進行中の作業です。、Gscreen を手伝うことができる場合は、カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりできます。 Gscreen は進行中の作業です。、コント
ロールを送信してくとインジケーターを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、 GladeVCP を手伝うことができる場合は、サポートします。 Gscreen を手伝うことができる場合は、カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりす
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る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Gladeエディターを手伝うことができる場合は、使用されします。 Gscreen は進行中の作業です。、右側に連絡するか、参加してカスタムのメンバーに連絡するか、参加してパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してしたり、完全に機に連絡するか、参加して編集可能しなくなったな
カスタムのメンバーに連絡するか、参加してタブを手伝うことができる場合は、追加してしたりする場合は、ことに連絡するか、参加して制限など、されていません。

図 4-19

図 4-20
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図 4-21

図 4-22
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図 4-23

Gscreen は進行中の作業です。、Glade（エディター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、PyGTK（ウィジェットツールを送信してくキット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、および GladeVCP（LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。
Glade および PyGTKへのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 GladeVCP に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LinuxCNC専用されに連絡するか、参加して追加してされたいくつかのハンドブックは進行中の作業です。特
別を停止します。なウィジェットとアクは進行中の作業です。ションがあります。ウィジェットは進行中の作業です。、PyGTKツールを送信してくキットのハンドブックは進行中の作業です。ボタン、スライダー、ラベ
ルを送信してくなどに連絡するか、参加して使用されされる場合は、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。です。

1.1.1.1 グレイドファイル
Glade ファイルを送信してくは進行中の作業です。、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。レイアウトとウィジェットを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、 XML 標です。準で編成されました。されたテキストファイルを送信してくです。

 PyGTK は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして、これらのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットを手伝うことができる場合は、実際のに連絡するか、参加して表示して反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。 Gladeエディターを手伝うことができる場合は、
使用されする場合は、と、このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。と編集が比較的ライセンシーである簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してなります。GTK2 ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 Glade3.8.0エ
ディターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 Linux のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしいバージョンは進行中の作業です。、GTK3 ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、最新しいバージョンののハンドブックは進行中の作業です。 Glade

エディターを手伝うことができる場合は、使用されします。 そのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、リポジトリから古いい Gladeエディターを手伝うことができる場合は、ダウンロードする場合は、必要があります。

3.14.1.1 PyGTK

PyGTK は進行中の作業です。、GTKへのハンドブックは進行中の作業です。 Python バインディングです。 GTK は進行中の作業です。ビジュアルを送信してくウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくキットであり、C

でプログラミングされています。PyGTK は進行中の作業です。 Python を手伝うことができる場合は、使用されして GTK とバインドします。

3.14.2 GladeVCP

GladeVCP は進行中の作業です。、LinuxCNC、HAL、PyGTK、Glade を手伝うことができる場合は、すべて結合は、します。 LinuxCNC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。なウィ
ジェットが必要なのハンドブックは進行中の作業です。で、GladeVCP がそれらを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 PyGTK ウィジェットに連絡するか、参加して対する場合は、単な方法が求められました。な
る場合は、 HAL 拡張を試すことが提です。 GladeVCP は進行中の作業です。、Glade ファイルを送信してくに連絡するか、参加して記述されたされている場合は、特別を停止します。なウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。しま
す。 GladeVCP では進行中の作業です。、ウィジェットと対話し合いました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 Python コマンドを手伝うことができる場合は、追加してして、ウィジェットがデフォルを送信してくト
のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。では進行中の作業です。利用されできないことを手伝うことができる場合は、実行できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、こともできます。GladeVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。できる場合は、場合は、は進行中の作業です。、
Gscreen を手伝うことができる場合は、カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりできます。
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1.1.1.1 概要なファイル
カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ために連絡するか、参加して個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加してまたは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせて使用されできる場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくがあります。 ローカルを送信してく空

き地ファイルを送信してくとハンドラーファイルを送信してく。 通常、Gscreen は進行中の作業です。ストックは進行中の作業です。 Glade ファイルを送信してくと、場合は、に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。ハンドラー
ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします（サンプルを送信してくスキンを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。Gscreen を手伝うことができる場合は、指定しました。して、ローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 Glade ファイ
ルを送信してくとハンドラーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されできます。 Gscreen は進行中の作業です。、選択されましした構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、保持ちました。する場合は、フォルを送信してく
ダーを手伝うことができる場合は、調べます。

ローカルを送信してく Glade ファイルを送信してく存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、ストックは進行中の作業です。 Glade ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して、構成されました。フォルを送信してくダー内のハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してく
Glade ファイルを送信してくがロードされます。 ローカルを送信してく Glade ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がでは進行中の作業です。なく、カスタ
マイズからの初期のスポンサーシップによりしたデザインを手伝うことができる場合は、使用されできます。 INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ベース名を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。スイッチがあります。-

cname は進行中の作業です。、Gscreen が MYNAME.glade と MYNAME_handler.py を手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、ように連絡するか、参加してします。
Gscreen に連絡するか、参加して、Glade ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、だけで、内部信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、ファイルを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。しないように連絡するか、参加して指示できます。 こ

れに連絡するか、参加してより、gscreen は進行中の作業です。 GTKビルを送信してくダーで保存のユーザーインターフェースとされた Glade ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードできます。これは進行中の作業です。、完全に機に連絡するか、参加してカスタムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。
画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、表示できる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。しますが、ハンドラーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要もあります。 Gscreen は進行中の作業です。、Glade

ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ため、ウィジェットを手伝うことができる場合は、表示して操作できます。 それらのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くに連絡するか、参加しては進行中の作業です。特
定しました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。があり、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。人に連絡するか、参加しては進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が付き数字けられた Glade があります。 ウィジェットが表示される場合は、が変更する許可さ
れない場合は、は進行中の作業です。、一般に、軌道計画は、名で問題でした。この時までに、ありません。 ウィジェットを手伝うことができる場合は、制御するまたは進行中の作業です。操作する場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、名
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が付き数字けられます（すべてのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。一意が作成されました。である場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ウィジェットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、GLADEエディターで
ウィジェット用されに連絡するか、参加して定しました。義するされたシグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、こともできます。 与えられます。えられる場合は、信してく号すべてを外部とリンクすると呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すメソッドを手伝うことができる場合は、定しました。義するしま
す。

ストックは進行中の作業です。スキンのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、Gscreen がウィジェットを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけられない場合は、があ
ります。 このハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットが Python コードから参照してください。されている場合は、場合は、、せいぜいウィジェットが機能しなくなったしなくなり、
最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ときに連絡するか、参加してエラーが発生し続けました。します。エディタで定しました。義するされた多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。
信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されせず、Python コードで定しました。義するします。 シグナのロビーでルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ウィジェットを手伝うことができる場合は、移動され、（カットアンドペースト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所す
る場合は、と、シグナのロビーでルを送信してくは進行中の作業です。コピーされません。 手動され、で再度の成功を収めたものもありました。追加してする場合は、必要があります。

ハンドラーファイルを送信してくハンドラーファイルを送信してくは進行中の作業です。、Gscreen がデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくーチンに連絡するか、参加して追加してする場合は、 Python コードを手伝うことができる場合は、含まれています。む
ファイルを送信してくです。ハンドラーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、Gscreen を手伝うことができる場合は、適切に連絡するか、参加して変更する許可しなくても、デフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、変更する許可したり、
Gscreen スキンに連絡するか、参加してロジックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、追加してしたりできます。新しいバージョンのしい関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、 Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数と組みを開始するために、結果としてみ合は、わせて、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて
動され、作を手伝うことができる場合は、変更する許可できます。 Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加してバイパスして、まったく異なります。なる場合は、動され、作を手伝うことができる場合は、する場合は、場合は、は進行中の作業です。作成されました。で
きます。存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、gscreen_handler.py（または進行中の作業です。 INI スイッチを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。 MYNAME_handler.py）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーファイルを送信してくがロードおよび登録されます。Gscreen は進行中の作業です。ハンドラーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、検索した結果、し、見したのはそこでした。つ
かった場合は、は進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数名を手伝うことができる場合は、検索した結果、して代わりに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。。ウィジェットを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、場
合は、は進行中の作業です。、Gladeエディターからシグナのロビーでルを送信してく呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、設定しました。して、ハンドラーファイルを送信してくに連絡するか、参加して記述されたしたルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す
ことができます。このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してして、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して動され、作を手伝うことができる場合は、行うことができます。ハンドラールを送信してくーチンは進行中の作業です。、独自のハンドブックは進行中の作業です。コード
を手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。または進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことができます。このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してして、サウン
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ドのハンドブックは進行中の作業です。追加してなどのハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。動され、作に連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり組みを開始するために、結果としてむことができます。 GladeVCP ハンドラーファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、
GladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 Gscreen は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加してよく似デカルトシステムの回転単位た手法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されしています。

テーマ Gscreen は進行中の作業です。、PyGTKツールを送信してくキットを手伝うことができる場合は、使用されして画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、表示します。 Pygtk は進行中の作業です。、GTK に連絡するか、参加してバインドされてい
る場合は、 Python言語を提案し、です。 GTK は進行中の作業です。テーマを手伝うことができる場合は、サポートしています。テーマは進行中の作業です。、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくックは進行中の作業です。アンド
フィールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、方法が求められました。です。たとえば、ボタンやスライダーのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。やサイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。、テーマを手伝うことができる場合は、使用されして変更する許可できます。
 Web上に連絡するか、参加しては進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 GTK2 テーマがあります。テーマを手伝うことができる場合は、カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりして、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。ビジュ
アルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、こともできます。これに連絡するか、参加してより、テーマファイルを送信してくと空き地ファイルを送信してくがより緊密に結び付けられますに連絡するか、参加して結び付き数字けられます。
一部のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がスキンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ユーザーは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加して上のハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。テーマを手伝うことができる場合は、選択されましできます。サンプルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
gscreen は進行中の作業です。一例としては、です。設定しました。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。テーマを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。もあります。サンプルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 gscreen-gaxis

は進行中の作業です。一例としては、です。これは進行中の作業です。、テーマフォルを送信してくダを手伝うことができる場合は、 INI ファイルを送信してくと HAL ファイルを送信してくがある場合は、 config フォルを送信してくダに連絡するか、参加して置されます。き、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、
付き数字ける場合は、ことで実行されます。SCREENNAME_theme（SCREENNAME は進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ベース名です。例としては、：
gaxis_theme）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所このハンドブックは進行中の作業です。フォルを送信してくダ内に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、gtk-2.0 という別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。フォルを送信してくダがあります。テーマファイルを送信してくです。このハンドブックは進行中の作業です。ファイ
ルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、と、Gscreen は進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してデフォルを送信してくトでこのハンドブックは進行中の作業です。テーマに連絡するか、参加してなります。 gscreen-gaxis に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字
きウィジェットを手伝うことができる場合は、検索した結果、し、それらのハンドブックは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。視覚えている的ライセンシーである動され、作を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、サンプルを送信してくカスタムのメンバーに連絡するか、参加してテーマがあり
ます。 Estop ボタンと machine-on ボタンは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ボタンとは進行中の作業です。異なります。なる場合は、色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、使用されして、目を集めた立つように連絡するか、参加してしています。こ
れは進行中の作業です。、テーマのハンドブックは進行中の作業です。 gtkrc ファイルを送信してくに連絡するか、参加して特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことに連絡するか、参加してより、ハンドラーファイルを送信してくで特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字け
る場合は、ことに連絡するか、参加してよって行われます。 GTK2 テーマに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。（サンプルを送信してくテーマは進行中の作業です。ピックは進行中の作業です。スマップテーマエンジンを手伝うことができる場合は、使
用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
GTK テーマ
Pixmap テーマエンジン

3.14.2.1 GladeVCP パネルをテストする作成セレクターする
Gscreen は進行中の作業です。、それを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、 Python コードを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた、非常に連絡するか、参加して複雑ではなく、妥協する必要はありません。な GladeVCP パネルを送信してくです。 カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりす

る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Gladeエディターに連絡するか、参加して Glade ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、必要があります。
インストールを送信してくされている場合は、 LinuxCNCUbuntu10.04 に連絡するか、参加して LinuxCNC2.6 +がインストールを送信してくされている場合は、場合は、は進行中の作業です。、アプリ

ケーションメニューまたは進行中の作業です。ターミナのロビーでルを送信してくから Gladeエディターを手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、だけです。 Linux のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしいバージョンで
は進行中の作業です。、Glade 3.8.0〜3.8.6 を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、必要があります（自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、でコンパイルを送信してくする場合は、必要がある場合は、場合は、があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

RIP コンパイルを送信してく済みます。みコマンド LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。ソースバージョンからコンパイルを送信してく済みます。みを手伝うことができる場合は、使用されして、ターミナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
き、Linux-CNC フォルを送信してくダーのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加して移動され、します。 を手伝うことができる場合は、入力して環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 ./scripts/rip-environment が空き
地に連絡するか、参加して入り、ターミナのロビーでルを送信してくに連絡するか、参加して無視できる場合は、警告してください。が表示され、エディターが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくは進行中の作業です。ずです。 在庫ののハンドブックは進行中の作業です。 GscreenGlade ファイ
ルを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加してあります：src / emc / usr_intf / gscreen /サンプルを送信してくスキンは進行中の作業です。/ share / gscreen / skins /に連絡するか、参加してあります。 
これを手伝うことができる場合は、構成されました。フォルを送信してくダーに連絡するか、参加してコピーする場合は、必要があります。 または進行中の作業です。、構成されました。フォルを送信してくダーに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとして、クは進行中の作業です。リーンシートのハンドブックは進行中の作業です。
Glade ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、こともできます。

これで、ストックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 Glade ファイルを送信してくが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。まれ、編集できる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。 最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して気まぐれな「リアルタイム」付き数字くのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、
Gscreen がボタンのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してし、モードに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてボタンを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、など、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。トリッ
クは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、ように連絡するか、参加して、エディターで表示されている場合は、ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。えないことです。 ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているートブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してついても同じ
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ことが言えます。一部のハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がでは進行中の作業です。、タブが表示されていないノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているートブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されしています。 エディタでページ
を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、それらのハンドブックは進行中の作業です。タブを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して表示する場合は、必要があります。

変更する許可を手伝うことができる場合は、加してえる場合は、場合は、は進行中の作業です。、ウィジェットを手伝うことができる場合は、追加してしてからウィジェットを手伝うことができる場合は、減算します。し、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、適切に連絡するか、参加して機能しなくなったさせてオブジェ
クは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してする場合は、方がは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。です。これは進行中の作業です。、エラーが発生し続けました。せずに連絡するか、参加して表示を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。です。 これ
は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、とは進行中の作業です。限など、りません。一部のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットは進行中の作業です。再び表示される場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。されます。 Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。
ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことは進行中の作業です。、Python コードを手伝うことができる場合は、変更する許可しないとうまく機能しなくなったしない可能しなくなった性があります。がありますが、名
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、維持ちました。したままウィジェットを手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、ことは進行中の作業です。通常は進行中の作業です。機能しなくなったします。

Gscreen は進行中の作業です。、Python コードのハンドブックは進行中の作業です。追加してを手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、ために連絡するか、参加して、GladeVCP ウィジェットを手伝うことができる場合は、可能しなくなったな限など、り活用されします。 
GladeVCP ウィジェットに連絡するか、参加してついて学を、広く使用されているエンぶことは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびです。 既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットが必要な機能しなくなったを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、場合は、は進行中の作業です。、
Python コードを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要は進行中の作業です。なく、Glade ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、構成されました。フォルを送信してくダーに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとする場合は、だけです。 もっとカスタムのメンバーに連絡するか、参加してな
ものハンドブックは進行中の作業です。が必要な場合は、は進行中の作業です。、Python プログラミングを手伝うことができる場合は、行う必要があります。 親ねウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。 window1 である場合は、必
要があります。 Gscreen は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、想定しました。しています。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加して画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がオプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、ときに連絡するか、参加して（必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所修正する場合は、必要があ

る場合は、ことを手伝うことができる場合は、忘れないでください。れないでください。

3.14.3 シンプルなユーザーコンセプトクリーンシートカスタム画面の作成の変更作モード成

シンプルを送信してくで使いやすい画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、作りましょう。 これを手伝うことができる場合は、 Gladeエディターでビルを送信してくドします（RIP パッケージを手伝うことができる場合は、使用され
している場合は、場合は、は進行中の作業です。、.scripts / rip-environment を手伝うことができる場合は、使用されした後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してターミナのロビーでルを送信してくから実行します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
注意が作成されました。事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」：
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 トップレベルを送信してくウィンドウは進行中の作業です。デフォルを送信してくト名である場合は、 window1-と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、必要があります-Gscreen は進行中の作業です。これに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースと
しています。

 右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してアクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、追加してし、[トップレベルを送信してくウィジェットとして追加して]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、ウィンドウに連絡するか、参加して視
覚えている的ライセンシーであるなものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。何も追加してされませんが、右端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションリストに連絡するか、参加して追加してされます。 右上に連絡するか、参加して表示されている場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。
を手伝うことができる場合は、すべて追加してします。

 アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、追加してした後の月曜日に開催されました。、ボタンを手伝うことができる場合は、機能しなくなったさせる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ボタンを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。する場合は、必要があります（以
下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 グレムのメンバーに連絡するか、参加してリンウィジェットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりがないため、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、と便利です（以
下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 sourceview ウィジェットは進行中の作業です。ウィンドウ全に機体を手伝うことができる場合は、使用されしようとする場合は、ため、スクは進行中の作業です。ロールを送信してくされたウィンドウに連絡するか、参加して追加してす
る場合は、とこれがカバーされます（これは進行中の作業です。例としては、ですでに連絡するか、参加して実行されています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 ウィンドウが大きくなる場合は、とボタンが拡大しますが、これは進行中の作業です。醜いので、ボタンが入っているボックスを拡大しいのハンドブックは進行中の作業です。で、ボタンが入っている場合は、ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、拡大し
ないように連絡するか、参加して設定しました。します（以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 使用されする場合は、ボタンのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類は進行中の作業です。、使用されする場合は、 VCP_action に連絡するか、参加してよって異なります。なります。たとえば、vcp_toggle_action に連絡するか、参加しては進行中の作業です。通
常、トグルを送信してくボタンが必要です（今のハンドブックは進行中の作業です。ところ例としては、に連絡するか、参加して従って使用されってください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、HAL ボタンでは進行中の作業です。なく通常のハンドブックは進行中の作業です。ボタンです。 HAL ピンは進行中の作業です。必要ありません。
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このハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がでは進行中の作業です。、VCP_actions を手伝うことができる場合は、使用されして、必要なアクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC に連絡するか、参加して伝うことができる場合は、達しています。 これに連絡するか、参加してより、ハ
ンドラーファイルを送信してくに連絡するか、参加して Python コードを手伝うことができる場合は、追加してしなくても、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、使用されできます。 estoptoogle ボタンを手伝うことができる場合は、 estop

アクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。しましょう estop トグルを送信してくボタンを手伝うことができる場合は、選択されましし、[全に機般に、軌道計画は、]タブで[関である米国国立標準技術研究所連アクは進行中の作業です。ション]を手伝うことができる場合は、探します。 これらのして、そのハンドブックは進行中の作業です。横に連絡するか、参加して
ある場合は、ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、トグルを送信してく estop アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、選択されましします。 これで、ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、
estop のハンドブックは進行中の作業です。オンとオフが切り替えるわります。 [全に機般に、軌道計画は、]タブで、ボタンのハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。テキストを手伝うことができる場合は、変更する許可して、ボタンのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、説
明したこのペーパーを参照してください。できます。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。ボタンに連絡するか、参加して対してこれを手伝うことができる場合は、行います。

グレムのメンバーに連絡するか、参加してリンウィジェットを手伝うことができる場合は、選択されましし、[共通]タブを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた高さを手伝うことができる場合は、 100 に連絡するか、参加して設定しました。し、そのハンドブックは進行中の作業です。横に連絡するか、参加してある場合は、
チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。

ボタンを手伝うことができる場合は、保持ちました。している場合は、水平ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 [パッキング]タブを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。し、[いいえ]まで展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。
リックは進行中の作業です。します。

tester.glade として保存のユーザーインターフェースとし、sim / gscreen / gscreen_custom /フォルを送信してくダーに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとします。 LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、し、
クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して sim / gscreen gscreen_custom /を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して起動され、します。 すべてがうまくいけば、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががポップ
アップし、ボタンが機能しなくなったします。これは進行中の作業です。、tester.ini が gscreen に連絡するか、参加して tester.glade と tester_handler.py を手伝うことができる場合は、探します。 これらのしてロー
ドする場合は、ように連絡するか、参加して指示する場合は、ために連絡するか、参加して機能しなくなったします。 tester_handler.py ファイルを送信してくは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。フォルを送信してくダーに連絡するか、参加して含まれています。まれており、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、
表示する場合は、だけでコード化し、スクリプトを作成するための多くの試みされています。 特別を停止します。なウィジェットは進行中の作業です。 LinuxCNC と直接通信してくする場合は、ため、引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き便利な
ことができます。 画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。ニーズからの初期のスポンサーシップによりが利用され可能しなくなったな特別を停止します。なウィジェットでカバーされている場合は、場合は、、これは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、構築する動き（す
る場合は、ために連絡するか、参加して必要な範囲で、理事会はこれに同意しました。です。 もっと何かが必要な場合は、は進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、だけで、動され、作を手伝うことができる場合は、制限など、する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。
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多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。トリックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、利用されできます。 独自のハンドブックは進行中の作業です。 Python コードを手伝うことができる場合は、コーディングして、必要なものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、正確に連絡するか、参加してカスタマイズからの初期のスポンサーシップにより
します。 しかし、それは進行中の作業です。ハンドラーファイルを送信してくに連絡するか、参加してついて学を、広く使用されているエンぶことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

3.14.4 ハンドラーファイルの変更例
Gscreen がハンドラーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。する場合は、特別を停止します。な関である米国国立標準技術研究所数があります。 これらを手伝うことができる場合は、ハンドラーファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してす

る場合は、と、Gscreen は進行中の作業です。、gscreen のハンドブックは進行中の作業です。内部のハンドブックは進行中の作業です。同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加してそれらを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。
 initialize_preferences（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：新しいバージョンのしい設定しました。ルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくできます。
 initialize_keybindings（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所新しいバージョンのしいキーバインディングルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくできます。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、

これを手伝うことができる場合は、実行したくない場合は、は進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。キーバインド呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、オーバーライドする場合は、必要があります。 任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。
関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すキーバインディングを手伝うことができる場合は、さらに連絡するか、参加して追加してする場合は、こともできます。

 initialize_pins（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。/初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みします
 connect_signals（self、handlers）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：完全に機に連絡するか、参加して異なります。なる場合は、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。 Gscreen を手伝うことができる場合は、追加して

する場合は、必要があります。そうしないと、gscreen は進行中の作業です。そこに連絡するか、参加してないウィジェットに連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。しようとします。 
Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、self.gscreen.connect_signals（handlers）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が
に連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、だけで、デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出してから、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、場合は、。 信してく号すべてを外部とリンクするが単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な
場合は、（ユーザーデータが渡されると、されない場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、Gladeエディターで Glade 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。選択されましを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、こともできま
す。

 initialize_widgets（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：これを手伝うことができる場合は、使用されして任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。 Gscreen は進行中の作業です。通常、
self.gscreen.initialize_widgets（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。これは進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。 こ
れらのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。いくつかを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みたい場合は、は進行中の作業です。、それらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、直接呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すだけです。 または進行中の作業です。、
self.gscreen.init_show_windows（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、追加してして、ウィジェットが表示される場合は、ように連絡するか、参加してします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
じて、新しいバージョンのしいウィジェットを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試み/調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。

 initialize_manual_toolchange（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：手動され、ツールを送信してくチェンジシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な刷すると、そ新しいバージョンのを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してします。
 set_restart_line（self.line）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
 timer_interrupt（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり込む」という選択を行います。みルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。再定しました。義するを手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のできます。これは進行中の作業です。、periodic（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し、

linuxcnc.status からのハンドブックは進行中の作業です。エラーを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
 check_mode（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががどのハンドブックは進行中の作業です。モードに連絡するか、参加してある場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。list[] 0 -manual 1- mdi 2- 

auto 3-jog を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 on_tool_change（self、widget）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：これを手伝うことができる場合は、使用されして、手動され、のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく変更する許可ダイアログを手伝うことができる場合は、オーバーライドできます。

これは進行中の作業です。、gscreen.toolchange が状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、変更する許可したときに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
 dialog_return（self、dialog_widget、displaytype、pinname）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：これを手伝うことができる場合は、使用されして、ユーザーメッセージまたは進行中の作業です。

手動され、のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく変更する許可ダイアログを手伝うことができる場合は、オーバーライドします。 ダイアログが閉じているすべての接点を使用します。じられたときに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
 period（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：これは進行中の作業です。（デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。 100）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ミリ秒ごとに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。 ウィジェット/ HAL ピンを手伝うことができる場合は、更する許可

新しいバージョンのする場合は、ために連絡するか、参加して使用されします。 そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるに連絡するか、参加して Gscreen を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すこともできます。
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self.gscreen.update_position（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、または進行中の作業です。パスを手伝うことができる場合は、追加してして何も更する許可新しいバージョンのしないように連絡するか、参加してします。 Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。
update_position（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。いくつかを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果として
み込む」という選択を行います。みたい場合は、は進行中の作業です。、それらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、直接呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すだけです。

このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくで呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す独自のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、こともできます。 通常、ウィジェットに連絡するか、参加してシグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してし
て関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。

1.1.1.1 キーバインディング関数の読み取りの歴史追加する
テスターのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、キーボードコマンドに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。する場合は、場合は、に連絡するか、参加してさらに連絡するか、参加して役立ちます。
これを手伝うことができる場合は、設定しました。しようとする場合は、 keybindings（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、関である米国国立標準技術研究所数があります。
完全に機に連絡するか、参加してオーバーライドする場合は、ことは進行中の作業です。できますが、オーバーライドしませんでした。ただし、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。
estop トグルを送信してくボタンが button_estop のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しであり、F1 キーがそれを手伝うことができる場合は、制御するしている場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としていま
す。
電源がオフになっボタンが button_machine_on と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれ、F2 キーがそれを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。
これらは進行中の作業です。、Gladeエディターのハンドブックは進行中の作業です。ボタンのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、ように連絡するか、参加して変更する許可する場合は、ことで簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して修正できます。
ただし、代わりに連絡するか、参加して、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、オーバーライドして、独自のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、追加してします。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、ハンドラーファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してします。
# override Gscreen Functions
# keybinding calls
def on_keycall_ESTOP(self,state,SHIFT,CNTRL,ALT):
if state: # only if pressed, not released
self.widgets.togglebutton1.emit(’activate’)
self.gscreen.audio.set_sound(self.data.alert_sound)
self.gscreen.audio.run()
return True # stop progression of signal to other widgets
def on_keycall_POWER(self,state,SHIFT,CNTRL,ALT):
if state:
self.widgets.togglebutton2.emit(’activate’)
return True
def on_keycall_ABORT(self,state,SHIFT,CNTRL,ALT):
if state:
self.widgets.button3.emit(’activate’)
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return True

これで、同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、オーバーライドし、ハンドラーファイルを送信してくでそれらを手伝うことができる場合は、処理し
ました。 ここで、Gladeエディターで使用されした名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。でウィジェットを手伝うことができる場合は、参照してください。します。

また、Estop が変更する許可されたときに連絡するか、参加して音を手伝うことができる場合は、出すためのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。 gscreen 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加してしました。
Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す場合は、は進行中の作業です。、self.gscreen。[FUNCTION NAME]（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要がある場合は、

ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。self。[FUNCTION NAME]（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ハンドラーファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数が呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び
出されます。

F4 が押すかされたときに連絡するか、参加してハルを送信してくメーターを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。キーバインディングを手伝うことができる場合は、追加してしましょう。
def initialize_widgets（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーファイルを送信してくで：次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して変更する許可します。

def initialize_widgets(self):
self.gscreen.init_show_windows()
self.gscreen.keylookup.add_conversion(’F4’,’TEST’,’on_keycall_HALMETER’)

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、これらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、 HandlerClass クは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して追加してします。
def on_keycall_HALMETER(self,state,SHIFT,CNTRL,ALT):
if state:
self.gscreen.on_halmeter()
return True

これに連絡するか、参加してより、F4 が押すかされたときに連絡するか、参加して gscreen が on_keycall_HALMETER を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すように連絡するか、参加して指示する場合は、キーバイン
ディング変換に使用される、より安価なが追加してされます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、ハンドルを送信してくファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してして、Gscreen 組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出して halmeter を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。

3.14.4.1 Linuxcnc の歴史状態ステータスステータス
モジュールを送信してく Gstat は進行中の作業です。、100ミリ秒ごとに連絡するか、参加して linuxcnc のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、ポーリングし、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、とコールを送信してくバックは進行中の作業です。

メッセージを手伝うことができる場合は、ユーザー関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加して送信してくします。 メッセージを手伝うことができる場合は、登録して、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ことができま
す。
例としては、として、linuxcnc が新しいバージョンのしいファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ときに連絡するか、参加してファイルを送信してくがロードされたメッセージを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、

ように連絡するか、参加して登録します。
まず、モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートしてインスタンス化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、必要があります。
ハンドラーファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。インポートセクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、追加してします。
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from hal_glib import GStat
GSTAT = GStat()

def __init __（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーファイルを送信してくで：次は、高価なインテリジェントモーションコンを手伝うことができる場合は、追加してします。
GSTAT.connect(’file-loaded’, self.update_filepath)

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、HandlerClass に連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加してします。
self.update_filepath(self, obj, path):
self.widgets.my_path_label.set_text(path)

linuxcnc が新しいバージョンのしいファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、と、Gstat は進行中の作業です。コールを送信してくバックは進行中の作業です。メッセージを手伝うことができる場合は、関である米国国立標準技術研究所数 update_filepath に連絡するか、参加して送信してく
します。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、GLADE ファイルを送信してくでそのハンドブックは進行中の作業です。パス名（my_path_label という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してくがある場合は、と想定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で
ラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのします。

3.14.4.2 ジョギングキー
画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がボタンのハンドブックは進行中の作業です。ジョギングを手伝うことができる場合は、行うためのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。なウィジェットは進行中の作業です。ないため、Python コードを手伝うことができる場合は、使用されして行う必要

があります。 connect_signals 関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、追加してします。
for i in(’x’,’y’,’z’):
self.widgets[i+’neg’].connect("pressed", self[’jog_’+i],0,True)
self.widgets[i+’neg’].connect("released", self[’jog_’+i],0,False)
self.widgets[i+’pos’].connect("pressed", self[’jog_’+i],1,True)
self.widgets[i+’pos’].connect("released", self[’jog_’+i],1,False)
self.widgets.jog_speed.connect("value_changed",self.jog_speed_changed)

HandlerClass クは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加してします。
def jog_x(self,widget,direction,state):
self.gscreen.do_key_jog(_X,direction,state)
def jog_y(self,widget,direction,state):
self.gscreen.do_key_jog(_Y,direction,state)
def jog_z(self,widget,direction,state):
self.gscreen.do_key_jog(_Z,direction,state)
def jog_speed_changed(self,widget,value):
self.gscreen.set_jog_rate(absolute = value)

最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 GLADE ファイルを送信してくに連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、追加してします。1 つは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。ジョギング用され、もう 1 つ
は進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。ジョギング用されです。
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これらのハンドブックは進行中の作業です。ボタンに連絡するか、参加してそれぞれ xneg、xpos、yneg、ypos zneg、zpos という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けます。
SpeedControl ウィジェットを手伝うことができる場合は、 GLADE ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してし、jog_speed という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けます

3.14.5 Gscreenの変更起動
Gscreen は進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して GladeVCP ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードして操作する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。なる場合は、インフラストラクは進行中の作業です。チャ
です。
1. Gscreen は進行中の作業です。、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされたオプションを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります。
2. Gscreen は進行中の作業です。デバッグモードを手伝うことができる場合は、設定しました。し、オプションのハンドブックは進行中の作業です。スキン名を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
3. Gscreen は進行中の作業です。、構成されました。フォルを送信してくダーに連絡するか、参加してローカルを送信してく XML、ハンドラー、ロケールを送信してくファイルを送信してくがある場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。

 デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。（share / gscreen / skins /内）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加してそれらを手伝うことができる場合は、使用されします（2 つのハンドブックは進行中の作業です。別を停止します。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが表示さ
れる場合は、場合は、があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

4. メイン画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。まれ、翻訳またはタスクプランが設定しました。されます。 存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。まれ、翻訳またはタスクプランが設定しました。さ
れます。

5. オプションのハンドブックは進行中の作業です。オーディオは進行中の作業です。、利用され可能しなくなったな場合は、は進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされます。
6. INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてって、単な方法が求められました。位と軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。数/タイプを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。
7. Python のハンドブックは進行中の作業です。 HALへのハンドブックは進行中の作業です。バインドを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みして、Gscreen名でユーザースペースコンポーネントを手伝うことができる場合は、構築する動き（します。
8. GladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。 makepin は進行中の作業です。、XML ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はして HAL ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、構築する動き（し、LinuxCNC に連絡するか、参加して

接続するためのコードを作成しました。されたウィジェットを手伝うことができる場合は、登録する場合は、ために連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
9. 構成されました。フォルを送信してくダー内のハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してくハンドラーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。する場合は、か、スキンフォルを送信してくダーのハンドブックは進行中の作業です。ストックは進行中の作業です。ファイルを送信してく

を手伝うことができる場合は、使用されします。
10. ハンドラーファイルを送信してくがある場合は、場合は、、gscreen は進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はし、関である米国国立標準技術研究所数呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、 Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。空間が経つにつれてに連絡するか、参加して登録しま

す。
11. Glade は進行中の作業です。、gscreen およびハンドラーファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数へのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。シグナのロビーでルを送信してく呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、照してください。合は、/登録します。
12. Gscreen は進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくでオプション設定しました。ファイルを送信してく名を手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。します。それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、

は進行中の作業です。、.gscreen_preferences =を手伝うことができる場合は、使用されします。
13. Gscreen は進行中の作業です。、ハンドラーファイルを送信してくに連絡するか、参加して設定しました。関である米国国立標準技術研究所数呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し（initialize_preferences（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がある場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確
認されるように、スピンドルモーターへのします。ない場合は、は進行中の作業です。、ストックは進行中の作業です。 Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されします。

14. Gscreen は進行中の作業です。、classicladder リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。します。
15. Gscreen は進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加して全に機体のハンドブックは進行中の作業です。 GTK テーマを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。します。
16. Gscreen は進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくからジョギングのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、収めたものもありました。集します。
17. Gscreen は進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくから角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。ジョギングのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、収めたものもありました。集します。
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18. Gscreen は進行中の作業です。、INI からデフォルを送信してくトおよび最大ジョギングレートを手伝うことができる場合は、収めたものもありました。集します。
19. Gscreen は進行中の作業です。、INI のハンドブックは進行中の作業です。 TRAJ セクは進行中の作業です。ションから任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、収めたものもありました。集します。
20. Gscreen は進行中の作業です。、角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。軸の移動を協調制御できます。がある場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてから、INI ファイルを送信してくからデフォルを送信してくト速度の成功を収めたものもありました。と最大速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、収めたものもありました。集しま

す。
21. Gscreen は進行中の作業です。、INI からすべてのハンドブックは進行中の作業です。オーバーライド設定しました。を手伝うことができる場合は、収めたものもありました。集します。
22. Gscreen は進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくから旋盤を制御する構成されました。かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。
23. Gscreen は進行中の作業です。、INI から tool_table、tool editor、および param ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、検索した結果、します。
24. Gscreen は進行中の作業です。、ハンドラーファイルを送信してくでキーバインディング関である米国国立標準技術研究所数（initialize_keybindings（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。す

る場合は、か、Gscreen ストックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、使用されします。
25. Gscreen は進行中の作業です。、ハンドラーファイルを送信してくでピン関である米国国立標準技術研究所数（initialize_pins（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。する場合は、か、Gscreen ストックは進行中の作業です。

関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、使用されします。
26. Gscreen は進行中の作業です。、ハンドラーファイルを送信してくで manual_toolchange 関である米国国立標準技術研究所数（initialize_manual_toolchange（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、

チェックは進行中の作業です。する場合は、か、Gscreen ストックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、使用されします。
27. Gscreen は進行中の作業です。、ハンドラーファイルを送信してくで connect_signals 関である米国国立標準技術研究所数（initialize_connect_signals（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。す

る場合は、か、Gscreen ストックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、使用されします。
28. Gscreen は進行中の作業です。、ウィジェット関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーファイルを送信してく（initialize_widgets（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。する場合は、か、

Gscreen ストックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします。
29. INI ファイルを送信してくで指定しました。された画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が設定しました。メッセージ。
30. Gscreen は進行中の作業です。、Gscreen HAL コンポーネントがピンのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。を手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のし、準備を手伝うことができる場合は、ができている場合は、ことを手伝うことができる場合は、 HAL に連絡するか、参加して通知りません。しま

す。 画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加してターミナのロビーでルを送信してくウィジェットがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 Gscreen ピンがそれに連絡するか、参加して印刷すると、そされます。
31. Gscreen は進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて表示サイクは進行中の作業です。ルを送信してく時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
32. Gscreen は進行中の作業です。、ハンドラーファイルを送信してくで timer_interupt（self）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。します。それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、

は進行中の作業です。、Gscreen のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、使用されします。

3.14.6 INI設定
[DISPLAY]見したのはそこでした。出しのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および：

DISPLAY = gscreen -c tester
options:
-d debugging on
-v verbose debugging on

-c スイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、スキンを手伝うことができる場合は、選択されましできます。 Gscreen は進行中の作業です。、Glade ファイルを送信してくとハンドラーファイルを送信してくがこれ
と同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。 オプションのハンドブックは進行中の作業です。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がは進行中の作業です。 2 と同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してなります
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（例としては、：tester2.glade）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーファイルを送信してくは進行中の作業です。許可されていません。 存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。みロードされます。
 Gscreen は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して起動され、された LinuxCNC構成されました。ファイルを送信してくでファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、検索した結果、し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して systen スキンフォルを送信してくダーで検
索した結果、します。

3.14.7 ユーザーダイアログメッセージ
このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、ポップアップダイアログメッセージを手伝うことができる場合は、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して表示する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
これらは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくで定しました。義するされ、HAL ピンに連絡するか、参加してよって制御するされます。
太いケーブル字は進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してタイトルを送信してくです。
テキストは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してあり、通常は進行中の作業です。長し続けるにつれて、くなります。
クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。しない限など、り、詳細については、は進行中の作業です。非表示に連絡するか、参加してなります。
pinname は進行中の作業です。、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。ベース名です。
type は進行中の作業です。、yes / no、ok、または進行中の作業です。 status メッセージのハンドブックは進行中の作業です。いずれである場合は、かを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
ステータスメッセージは進行中の作業です。、ステータスバーと通知りません。ダイアログに連絡するか、参加して表示されます。
ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。介して一連のパルスをステッピン入は進行中の作業です。必要ありません。
ok メッセージでは進行中の作業です。、ユーザーは進行中の作業です。[ok]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してダイアログを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、必要があります。
ok メッセージに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ダイアログを手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンと、応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、待機している場合は、ことを手伝うことができる場合は、示すためのハンドブックは進行中の作業です。 1 つ
のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンがあります。
は進行中の作業です。い/いいえメッセージでは進行中の作業です。、ユーザーがダイアログを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、ために連絡するか、参加して[は進行中の作業です。い]または進行中の作業です。[いいえ]ボタンを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要が
あります。
は進行中の作業です。い/いいえメッセージに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンがあります。1 つは進行中の作業です。ダイアログを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ため、1 つは進行中の作業です。待機用され、もう 1

つは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。用されです。
これがサンプルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 INI コードです。 [DISPLAY]のハンドブックは進行中の作業です。見したのはそこでした。出しのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してあります。

# This just shows in the status bar and desktop notify popup.
MESSAGE_BOLDTEXT = NONE
MESSAGE_TEXT = This is a statusbar test
MESSAGE_DETAILS = STATUS DETAILS
MESSAGE_TYPE = status
MESSAGE_PINNAME = statustest
# This will pop up a dialog that asks a yes no question
MESSAGE_BOLDTEXT = NONE
MESSAGE_TEXT = This is a yes no dialog test
MESSAGE_DETAILS = Y/N DETAILS
MESSAGE_TYPE = yesnodialog
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MESSAGE_PINNAME = yndialogtest
# This pops up a dialog that requires an ok response and it shows in the status bar and
# the destop notify popup.
MESSAGE_BOLDTEXT = This is the short text
MESSAGE_TEXT = This is the longer text of the both type test. It can be longer then the  -
status bar text
MESSAGE_DETAILS = BOTH DETAILS
MESSAGE_TYPE = okdialog status
MESSAGE_PINNAME = bothtest

1.1.1.1 変更の歴史ため込みにストックハンドラー/グレードファイルをテストするコピーする
ストックは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、使用されしたいが、ハンドラーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、場合は、は進行中の作業です。、ストックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、構成されました。ファイルを送信してくフォ

ルを送信してくダーに連絡するか、参加してコピーする場合は、必要があります。 Gscreen は進行中の作業です。これを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識し、コピーされたファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします。
しかし、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。どこに連絡するか、参加してありますか？ RIP linuxcnc を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、、サンプルを送信してくスキンは進行中の作業です。/ share / 

gscreen / skins / SCREENNAME に連絡するか、参加してあります。インストールを送信してくされている場合は、バージョンのハンドブックは進行中の作業です。 linuxcnc は進行中の作業です。、使用されされてい
る場合は、ディストリビューションに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、わずかに連絡するか、参加して異なります。なる場合は、場所に連絡するか、参加してあります。

場所を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、簡単な方法が求められました。な方法が求められました。は進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて、使用されしたい sim画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ことです。
ターミナのロビーでルを送信してくでは進行中の作業です。、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場所が印刷すると、そされます。
INI のハンドブックは進行中の作業です。 gscreen ロードラインに連絡するか、参加して-d スイッチを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、と役立つ場合は、があります。

サンプルを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
chris@chris-ThinkPad-T500 ~/emc-dev/src $ linuxcnc
LINUXCNC - 2.7.14
Machine configuration directory is 
’/home/chris/emc-dev/configs/sim/gscreen/gscreen_custom’
Machine configuration file is ’industrial_lathe.ini’
Starting LinuxCNC...
Found file(lib): /home/chris/emc-dev/lib/hallib/core_sim.hal
Note: Using POSIX non-realtime
Found file(lib): /home/chris/emc-dev/lib/hallib/sim_spindle_encoder.hal
Found file(lib): /home/chris/emc-dev/lib/hallib/axis_manualtoolchange.hal
Found file(lib): /home/chris/emc-dev/lib/hallib/simulated_home.hal
**** GSCREEN WARNING: no audio alerts available - Is python-gst0.10 libray installed?
**** GSCREEN INFO ini: /home/chris/emc-dev/configs/sim/gscreen/gscreen_custom/  -
industrial_lathe.ini
**** GSCREEN INFO: Skin name = industrial
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**** GSCREEN INFO: Using SKIN glade file from /home/chris/emc-dev/share/gscreen/skins/ 
-

industrial/industrial.glade ****
**** GSCREEN INFO: No Screen 2 glade file present
**** GSCREEN INFO: handler file path: 
[’/home/chris/emc-dev/share/gscreen/skins/industrial/  -
industrial_handler.py’]

このハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱が：
**** GSCREEN INFO: handler file path: 
[’/home/chris/emc-dev/share/gscreen/skins/industrial/  -
industrial_handler.py’]

ストックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが存のユーザーインターフェースと在する場合は、場所を手伝うことができる場合は、示します。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 config フォルを送信してくダーに連絡するか、参加してコピーします。
これは進行中の作業です。、Glade ファイルを送信してくでも同じように連絡するか、参加して機能しなくなったします。

3.15 TkLinuxCNC GUI

3.15.1 序章
TkLinuxCNC は進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。グラフィカルを送信してくフロントエンドのハンドブックは進行中の作業です。 1 つです。 これは進行中の作業です。 Tcl で記述されたされており、表
示に連絡するか、参加して Tkツールを送信してくキットを手伝うことができる場合は、使用されします。 Tcl で記述されたされている場合は、ため、非常に連絡するか、参加して移植性があります。が高くなります（多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。プラット
フォームのメンバーに連絡するか、参加してで実行されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。プロットウィンドウを手伝うことができる場合は、表示できます。

図 4-24
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3.15.2 入門
LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。フロントエンドとして TkLinuxCNC を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、.ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集します。 [DISPLAY]セクは進行中の作業です。

ションで、DISPLAY 行を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して変更する許可します
DISPLAY = tklinuxcnc

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、し、そのハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましします。 サンプルを送信してく構成されました。 sim / tklinuxcnc / tklinuxcnc.ini は進行中の作業です。、
フロントエンドとして TkLinuxCNC を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ように連絡するか、参加して既に連絡するか、参加して構成されました。されています。

1.1.1.1 TkLinuxCNC との歴史典型的なセッションなセッション
1. LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、し、構成されました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましします。
2. 非常停止された、またはまったく機能しなくなった状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアし、マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします（F1 を手伝うことができる場合は、押すかしてから F2 を手伝うことができる場合は、押すかします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
3. 各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してします。
4. ミリングする場合は、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードします。
5. ミーリングする場合は、ストックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、テーブルを送信してくに連絡するか、参加して置されます。きます。
6. ジョギングして再度の成功を収めたものもありました。原点を合わせて復帰できますが、自動モーする場合は、か、軸の移動を協調制御できます。名を手伝うことができる場合は、右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してオフセット値を手伝うことができる場合は、入力する場合は、ことに連絡するか、参加してより、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して適
切なオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。します。1)

注 1)これらのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。一部では進行中の作業です。、LinuxCNC が現します。在実行されている場合は、モードを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要がある場合は、場合は、が
あります。

7. プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行します。
8. 同じファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。ミリングする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、手順 6 に連絡するか、参加して戻ると、ります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ミリングする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、手順 4 に連絡するか、参加して戻ると、

ります。完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。

3.15.3 TkLinuxCNCウィンドウの変更要なユーザーコンセプト素
TkLinuxCNC ウィンドウに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。要素が含まれています。まれています。
 さまざまなアクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行できる場合は、メニューバー
 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。作業です。モード、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として/停止された、またはまったく機能しなくなった、およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連する場合は、 I / O を手伝うことができる場合は、変更する許可できる場合は、一連のハンドブックは進行中の作業です。ボタン
 さまざまなオフセット関である米国国立標準技術研究所連ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。ステータスバー
 座標です。表示エリア
 ジョギング速度の成功を収めたものもありました。、フィードオーバーライド、およびスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。オーバーライドを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、一連のハンドブックは進行中の作業です。スライ
ダー。これらのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、増減できます。

 手動され、データ入力テキストボックは進行中の作業です。ス MDI
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 アクは進行中の作業です。ティブな G コード、M コード、Fワードおよび Sワードを手伝うことができる場合は、含まれています。むステータスバーのハンドブックは進行中の作業です。表示
 通訳またはタスクプラン関である米国国立標準技術研究所連ボタン
 ロードされたファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 G コードソースを手伝うことができる場合は、示すテキスト表示領域にお

1.1.1.1 メインボタン
左に移動すると、それは正のから右へ、ボタンは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 マシンのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試み：ESTOP> ESTOP RESET> ON

 ミストクは進行中の作業です。ーラントを手伝うことができる場合は、切り替えるえます
 スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげる場合は、
 主軸の移動を協調制御できます。方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、設定しました。します。主軸の移動を協調制御できます。オフ>主軸の移動を協調制御できます。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。進。 スピンドルを送信してくリバース
 スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、上げる場合は、
 アボート
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して 2 行目を集めた：
 動され、作モード：MANUAL> MDI> AUTO

 フラッドクは進行中の作業です。ーラントを手伝うことができる場合は、切り替えるえます
 スピンドルを送信してくブレーキ制御するを手伝うことができる場合は、切り替えるえます

3.15.3.1 オフセット表示ステータスバー
オフセット表示ステータスバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、現します。在選択されましされている場合は、工具のパラメータ化されたリス（Txx M6 で選択されまし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセット（アクは進行中の作業です。

ティブな場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、および作業です。オフセット（座標です。を手伝うことができる場合は、右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して設定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が表示されます。
3.15.3.2 座標表示エリア

ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。主要部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が表示されます。 位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してよっ
て異なります。なります。 軸の移動を協調制御できます。がホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してない場合は、、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。黄色の線で示されているように。のハンドブックは進行中の作業です。文字で表示されます。 家に連絡するか、参加して帰できますが、自動モーる場合は、と、緑色の線で示されているように。のハンドブックは進行中の作業です。文字で表示されま
す。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してエラーがある場合は、場合は、、TkLinuxCNC は進行中の作業です。赤い線は機械の加速能力です。い文字を手伝うことができる場合は、使用されしてそれを手伝うことができる場合は、示します。 （たとえば、ハード
ウェアリミットスイッチが作動され、した場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

これらのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、正しく解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、右側のハンドブックは進行中の作業です。ラジオボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 位置されます。が機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、表示さ
れる場合は、数値は進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加してあります。 相対のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、表示される場合は、数値は進行中の作業です。オフセット座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加してあります。 さらに連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。選
択されまし肢とサブディレクトリが含まれています。 特定のは進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。または進行中の作業です。命令するする場合は、ことができます。 実際のは進行中の作業です。エンコーダからのハンドブックは進行中の作業です。フィードバックは進行中の作業です。（サーボマシンを手伝うことができる場合は、
使用されしている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、指し、コマンドは進行中の作業です。モーターに連絡するか、参加して送信してくされる場合は、位置されます。コマンドを手伝うことができる場合は、指します。 これらのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、いくつ
かのハンドブックは進行中の作業です。理由でリミットスイッチをホームスイッチで異なります。なる場合は、可能しなくなった性があります。があります。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エラー、不感帯、エンコーダ分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、解しておく必要のある重要なユーザー能しなくなった、または進行中の作業です。ステップサイズからの初期のスポンサーシップにより。 たとえ
ば、ミルを送信してくで X 0.0033へのハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、コマンドしたが、ステッピングモーターのハンドブックは進行中の作業です。 1 ステップが 0.00125 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コマン
ド位置されます。は進行中の作業です。 0.0033 に連絡するか、参加してなりますが、実際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。 0.0025（2 ステップ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 0.00375（3 ステップ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してなります。
別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ラジオボタンのハンドブックは進行中の作業です。セットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ジョイントビューとワールを送信してくドビューのハンドブックは進行中の作業です。どちらかを手伝うことができる場合は、選択されましできます。 こ

れらは進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。マシン（例としては、：トリビアルを送信してくキネマティクは進行中の作業です。ス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。ほとんど意が作成されました。味を持ちました。がありませんが、ロボットや
224



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

スチュワートプラットフォームのメンバーに連絡するか、参加してなどのハンドブックは進行中の作業です。トリビアルを送信してくキネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンでは進行中の作業です。役立ちます。 （キネマティ
クは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、インテグレーターマニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

バックは進行中の作業です。プロットマシンが移動され、する場合は、と、バックは進行中の作業です。プロットと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、軌跡の問題です。が残りのステップを完了してから、構成を使用してります。 View！Backplot を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、
と、バックは進行中の作業です。プロットウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてできます。

3.15.3.3 自動き運転
制御する用されのハンドブックは進行中の作業です。ボタン TkLinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部に連絡するか、参加してある場合は、ボタンは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。プロ

グラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ために連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびく、エラーがないか確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、、実際ののハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ために連絡するか、参加して実行す
る場合は、、実行中の作業です。に連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ために連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、 すでに連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびし、ステップで
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、 1 行進め、オプションのハンドブックは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなったでオプションのハンドブックは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなったスイッチを手伝うことができる場合は、切り替えるえます（ボタンが緑色の線で示されているように。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
M1 が検出される場合は、とプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行が停止された、またはまったく機能しなくなったします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

図 4-25

テキストプログラムのメンバーに連絡するか、参加して表示領域におプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。、現します。在実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。行が白になりました。で強調表示されます。 テキストディ
スプレイは進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してスクは進行中の作業です。ロールを送信してくして現します。在のハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、表示します。

3.15.3.4 手動き制御
暗黙のキーのハンドブックは進行中の作業です。キー TkLinuxCNC を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、マシンを手伝うことができる場合は、手動され、で移動され、できます。 このハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。ジョギングとして知りません。

られています。 まず、移動され、する場合は、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して選択されましします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。動され、作方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、[+]または進行中の作業です。[-]ボタ
ンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して押すかしたままに連絡するか、参加してします。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、キーボードのハンドブックは進行中の作業です。矢印キー（X および Y）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、PAGEUP お
よび PAGEDOWN キー（Z）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、および[および]キー（A / 4番目を集めた）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよっても移動され、できます。

[連続するためのコードを作成しました。]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、ボタンまたは進行中の作業です。キーが押すかされている場合は、間が経つにつれて、モーションが続するためのコードを作成しました。行されます。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、選択されましした場
合は、、ボタンがクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。される場合は、か、キーが押すかされる場合は、たびに連絡するか、参加して、マシンは進行中の作業です。表示された距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、正確に連絡するか、参加して移動され、します。 使用され可
能しなくなったな値は進行中の作業です。、1.0000、0.1000、0.0100、0.0010、0.0001 です。
ホームのメンバーに連絡するか、参加してキーまたは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してキーを手伝うことができる場合は、押すかすと、選択されましした軸の移動を協調制御できます。がホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなります。 構成されました。に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、絶対位置されます。

0.0 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、だけのハンドブックは進行中の作業です。場合は、もあれば、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、使用されしてマシンを手伝うことができる場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してロケーションに連絡するか、参加して移動され、させる場合は、
場合は、もあります。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ホーミングのハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

オーバーライド制限など、を手伝うことができる場合は、押すかすと、マシンは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して.ini ファイルを送信してくで定しました。義するされた制限など、のハンドブックは進行中の作業です。外でジョギングする場合は、ことが許
可されます。 （注：[制限など、のハンドブックは進行中の作業です。上書き]がアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、ボタンは進行中の作業です。赤い線は機械の加速能力です。い色の線で示されているように。で表示されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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図 4-26

スピンドルを送信してくグルを送信してくープ最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、スピンドルを送信してくが回りまたは反転する速度を定義するする場合は、方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、選択されましします：反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り、停止された、またはまったく機能しなくなった、時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。
回りまたは反り。 そのハンドブックは進行中の作業です。横に連絡するか、参加してある場合は、ボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ユーザーは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、増減できます。 2列を維持します。 それ目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、
スピンドルを送信してくブレーキを手伝うことができる場合は、作動され、または進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー放しました。できます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたが影響します。
を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、とは進行中の作業です。限など、りません。

クは進行中の作業です。ーラントグルを送信してくープ 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ミストクは進行中の作業です。ーラントとフラッドクは進行中の作業です。ーラントのハンドブックは進行中の作業です。オンとオフを手伝うことができる場合は、切り
替えるえる場合は、ことができます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してが表示される場合は、とは進行中の作業です。限など、りませ
ん。

3.15.3.5 コード入力
手動され、データ入力（MDI とも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して 1 行ずつ手動され、で入力でき

ます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオンに連絡するか、参加してなっておらず、MDI モードに連絡するか、参加して設定しました。されていない場合は、、コード入力コントロールを送信してくは進行中の作業です。使
用されできません。

図 4-27

MDI：これに連絡するか、参加してより、実行する場合は、 g コードコマンドを手伝うことができる場合は、入力できます。 Enter キーを手伝うことができる場合は、押すかしてコマンドを手伝うことができる場合は、実行します。 
アクは進行中の作業です。ティブな G コードこれは進行中の作業です。、インタプリタでアクは進行中の作業です。ティブなモーダルを送信してくコードを手伝うことができる場合は、示します。 たとえば、G54 は進行中の作業です。、入
力されたすべてのハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して G54 オフセットが適用されされる場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。

3.15.3.6 ジョグ速度
このハンドブックは進行中の作業です。スライダーを手伝うことができる場合は、動され、かすことで、ジョグのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、変える場合は、ことができます。 上記のハンドブックは進行中の作業です。数値は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位/秒を手伝うことができる場合は、示して

います。 番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いたテキストボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。できます。 クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、とポップアップウィンドウが表示さ
れ、番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、入力できます。
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3.15.3.7 フィードの歴史オーバーライド
このハンドブックは進行中の作業です。スライダーを手伝うことができる場合は、動され、かすことに連絡するか、参加してより、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことができます。 たとえば、プロ

グラムのメンバーに連絡するか、参加してが F60 を手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれし、スライダーが 120％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、結果のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 72 に連絡するか、参加してなります。番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。付き数字
いたテキストボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。できます。 クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、とポップアップウィンドウが表示され、番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、入力で
きます。

3.15.3.8 スピンドル速度オーバーライド
スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。オーバーライドスライダーは進行中の作業です。、フィードオーバーライドスライダーとまったく同じように連絡するか、参加して機能しなくなった

しますが、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、制御するします。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが S500（スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。 500 RPM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれし、スライ
ダーが 80％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、結果のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 400RPM に連絡するか、参加してなります。 このハンドブックは進行中の作業です。スライダーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ini

ファイルを送信してくで定しました。義するされている場合は、最小さな改善を要求値と最大値があります。 それらが欠です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでしている場合は、場合は、、スライダーは進行中の作業です。 100％減らし、それをでス
タックは進行中の作業です。します。 番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いたテキストボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。できます。 クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、とポップアップウィンドウが
表示され、番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、入力できます。

3.15.4 キーボードコントロール
TkLinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。ほとんどすべてのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、キーボードを手伝うことができる場合は、使用されして実行できます。 MDI モードでは進行中の作業です。、

ショートカットのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。使用されできません。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して、最も頻繁に使用されるキーボードショートカットを次の表に示します。に連絡するか、参加して使用されされる場合は、キーボードショートカットを手伝うことができる場合は、示します。

表 4.2 最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなキーボードショートカット
キーストロークは進行中の作業です。 実行されたアクは進行中の作業です。ション

F1 緊急停止された、またはまったく機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。切り替えるえ
F2 マシンのハンドブックは進行中の作業です。オン/オフを手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、

`、1 .. 9、0 フィードオーバーライドを手伝うことができる場合は、 0％減らし、それをから
100％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。します

X、 ` 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してする場合は、
Y、1 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してします
Z、2 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してします
A、3 4番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してします
Home アクは進行中の作業です。ティブな軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して送信してく

Left, Right ジョグ第 1軸の移動を協調制御できます。
Up, Down ジョグ第 2軸の移動を協調制御できます。

Pg Up, Pg Dn ジョグ第 3軸の移動を協調制御できます。
[、] ジョグ第 4軸の移動を協調制御できます。
ESC 実行を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします
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3.16 PlasmaCユーザーガイド
3.16.1 ライセンス

PlasmaC とそれに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェアは進行中の作業です。、GPLv2 でリリースされています。
3.16.2 序章

PlasmaC は進行中の作業です。、LinuxCNCv2.8 以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して搭載されているされる場合は、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。構成されました。です。 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL コンポーネントに連絡するか、参加して加してえ
て、Axis と Gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。 GUI構成されました。が含まれています。まれています。 AxisGUI を手伝うことができる場合は、縦向に動かすようにドライブに命令するきモードで表示する場合は、オプションもあ
ります。Axis<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

Axis と Gmoccapy を手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。新しいバージョンのしい構成されました。を手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、必要がある場合は、ため、Linux-CNC のハンドブックは進行中の作業です。インストールを送信してくプロセ
スを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、PlasmaC コンポーネントがロードされた目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC GUI（Axis または進行中の作業です。 Gmoccapy）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、
選択されましする場合は、必要があります。

AxisGUI と GmoccapyGUI のハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加してロードされた PlasmaC のハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リーンショットのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して示します。
AXIS:

GMOCCAPY：
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PlasmaC コンポーネントは進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、満のたすのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なハードウェア I / O ピンがあれば、
LinuxCNC でサポートされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアで実行する場合は、必要があります。
ユーザーが CNC プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加して不慣れな場合は、は進行中の作業です。、CNC プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。のハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな紹介して一連のパルスをステッピンである場合は、 Plasma 

CNCPrimer ドキュメントを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所むことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
Note

特に見つかりました記載されている必要があります。のない限り、引き続き使用できます。り、このガイドでは、ユーザーが独立していない場合でも、最新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。バージョンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の PlasmaC を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。していること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませ提
と標準的なしています。 PlasmaC の更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。通してい知っている限り、引き続き使用できます。は、https：//forum.linuxcnc.org/plasmac/37233-plasmac-updates に見つかりました
掲載されている必要があります。されています。構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がパネルの制御がで現在の工具交換プログの PlasmaC のバージョンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確認してくするに見つかりましたは、PlasmaC のバージョンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、
を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。 バージョンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、番号が存在しない場合、が独立していない場合でも、存するために在の工具交換プログしない場合でも、、PlasmaC のユーザーのバージョンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は v0.121 よ
り前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませです。 PlasmaC の更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、PlasmaC の更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

3.16.3 LinuxCNCの変更インストール
LinuxCNC（デフォルを送信してくトで PlasmaC を手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。推奨される場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、

ISO イメージを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことです。
Note

LinuxCNC を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がさまざまな Linux ディスの動き。トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコビューションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりましたインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トールの制御がして実行すること標準的なは可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がですが独立していない場合でも、、そ
れはこのユーザーガイドの範囲を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が超えています。 ユーザーが推奨以外のえています。 ユーザーが独立していない場合でも、推奨以外のの Linux ディスの動き。トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコビューションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トールの制御がする場合でも、は、最初に見つかったファイルが使用に見つかりました優先 Linux ディスの動き。トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコビューションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トールの制御がしてから、必要な依
存するために関係とともにと標準的なと標準的なもに見つかりました LinuxCNCv2.8以降をインストールする必要があります。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トールの制御がする必要が独立していない場合でも、あります。

1.1.1.1 ユーザーが失われたとき Linux をテストするインストールして高速レートを変更するいない場合
インストールを送信してく手順は進行中の作業です。、http：//linuxcnc.org/docs/devel/html/getting-started/getting-linuxcnc.html で入手できます。
これらのハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されうと、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。安定しました。したブランチ（v2.8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンが生し続けました。成されました。されます。
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3.16.3.1 ユーザーが失われたとき LinuxCNCv2.7 をテストする搭載したした Linux をテストする使用して高速レートを変更するいる場合
アップグレード手順は進行中の作業です。、http：//linuxcnc.org/docs/devel/html/getting-started/updating-linuxcnc.html で入手できま
す。
これらのハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されうと、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。安定しました。したブランチ（v2.8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンが生し続けました。成されました。されます。

3.16.3.2 作業ディレクトリベースマシン構成セレクターの歴史作成セレクター
Note

「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。基本マシン構成」とは、「マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が」と標準的なは、「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。I / O 要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する」セクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました示されませされているプラズマ接続き使用できます。のない完全にロードする前にに見つかりました機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がするシ
スの動き。テムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が意して使用してください。味します。 すべての軸が機能し、最高のパフォーマンスが得られるように調整されている必要します。 すべての軸によって生成されるツールとワークピースの動き。が独立していない場合でも、機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がし、最高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。のパフォーマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。が独立していない場合でも、得された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：られるように見つかりました調整されている必要されている必要
が独立していない場合でも、あり、X、Y、お勧めします。よび側面図を指します。 Z 軸によって生成されるツールとワークピースの動き。のすべてのホームを制御する方法を下位レベルの制御がスの動き。イッチと標準的なリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコミットスの動き。イッチ（取り付けられている場合）がけられている場合でも、）が独立していない場合でも、
正するしく動きが独立していない場合でも、作している必要が独立していない場合でも、あります。

重要
現時点と見なされ、自動モードでは対応するコーでは、I / O 要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するのセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました示されませされているプラズマ接続き使用できます。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が追加しないでください。これらの I / O

は、後でコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、フィギュレーターを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。した PlasmaC構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が中は、に見つかりました追加されます。

いくつかのハンドブックは進行中の作業です。推奨設定しました。：
 Z MINIMUM_LIMIT は進行中の作業です。、float_switch_travel と超えたミル構成のカスタマイズは、この過する間移動され、許容値を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があして、スラットのハンドブックは進行中の作業です。上部のハンドブックは進行中の作業です。すぐ下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してある場合は、必

要があります。 たとえば、ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。フロートスイッチがアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなる場合は、までに連絡するか、参加して 4mm（0.157 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所かかる場合は、
場合は、は進行中の作業です。、Z のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値を手伝うことができる場合は、 5mm（0.197"）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して加してえて、最低く、パス許容値が指定されていないマシンで最スラットのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。オーバーランのハンドブックは進行中の作業です。許容値（以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使
用されして計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。

 Z MAXIMUM_LIMIT は進行中の作業です。、ユーザーが Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、移動され、させたい最高値である場合は、必要があります（Z HOME_OFFSET よ
り低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くする場合は、ことは進行中の作業です。できません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 Z HOME は進行中の作業です。、上限など、値より約しています。 5mm（0.196 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所低く、パス許容値が指定されていないマシンで最く設定しました。する場合は、必要があります。
 フローティングヘッド-フローティングヘッドを手伝うことができる場合は、使用されし、プロービング中の作業です。に連絡するか、参加してオーバーランを手伝うことができる場合は、許容する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、

な動され、きがある場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 オーバーランは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されして計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。できます。
o = 0.5 $\times$ a $\times$ (v $\div$ a)^2

ここで、to =オーバーラン、a =単な方法が求められました。位/秒 2 のハンドブックは進行中の作業です。加して速度の成功を収めたものもありました。、v =単な方法が求められました。位/秒のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。。
メートルを送信してく法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_ACCELERATION が 600mm / s2、MAX_VELOCITY が 60mm / s のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、オーバー
ランは進行中の作業です。 3mm に連絡するか、参加してなります。
帝国およびその他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_ACCELERATION が 24in / s2、MAX_VELOCITY が 2.4in / s のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、オーバーランは進行中の作業です。
0.12in に連絡するか、参加してなります。
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プローブのハンドブックは進行中の作業です。主な方法が求められました。としてオームのメンバーに連絡するか、参加してプローブを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、マシンでは進行中の作業です。、表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが汚す可能性があるため、れている場合は、ために連絡するか、参加してオームのメンバーに連絡するか、参加してプローブが故
障した場合は、に連絡するか、参加して、Z モーションを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、バックは進行中の作業です。アップ手段です。として、フローティングヘッドに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字け
る場合は、ことを手伝うことができる場合は、強くお勧めします。めします。
ユーザーは進行中の作業です。、ベースマシンを手伝うことができる場合は、手動され、で作成されました。する場合は、か、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ヘルを送信してくパーのハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、かを手伝うことができる場合は、選択されましできます。

Note

完全にロードする前にに見つかりましたテスの動き。トお勧めします。よび側面図を指します。調整されている必要されるまで、ベースの動き。マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が単になります。 数字（純にしておくことを強くお勧めします。に見つかりましたしてお勧めします。くこと標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が強くお勧めします。有効にしないと、くお勧めします。勧めします。めします。
Stepconf または Pncconf を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。している場合でも、は、VCP パネルの制御が、スの動き。ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドルの制御が、手動きが独立していない場合でも、ツールの制御が変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ、お勧めします。よび側面図を指します。従うことが重要です。来
のラダーオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の選択されていない限り表示されませを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が解する必要があります。除します。します。
前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませ述のオプションは、必要に応じて後で手動で追加できます。のオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は、必要に見つかりました応じて軸を手動で有効にする必要があります。 ドライバーがじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がて後で手動きが独立していない場合でも、で追加できます。

重要
プラズマ固有の I / O 要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が PNCCONF または STEPCONFウィザードに見つかりました追加しないでください。

Mesa Electronics ボードを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、pncconf ウィザードを手伝うことができる場合は、使用されします（ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
コマンドを手伝うことができる場合は、入力します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

pncconf
パラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、stepconf ウィザードを手伝うことができる場合は、使用されします（ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマン
ドを手伝うことができる場合は、入力します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

stepconf
Pico Systems ボードを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、：
このハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してスレッドが役立つ場合は、があります。
ユーザーがすでに連絡するか、参加してデュアルを送信してくモーターガントリー構成されました。を手伝うことができる場合は、持ちました。っていて、構成されました。を手伝うことができる場合は、手動され、で編集する場合は、必要がある場合は、場合は、：
このハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してスレッドが役立つ場合は、があります。

重要
続き使用できます。行する前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました、ユーザーはマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がホームを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりました戻し、各軸をゼロにし、すべての軸をクラッシュすることなし、各軸によって生成されるツールとワークピースの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がゼロに見つかりましたし、すべての軸によって生成されるツールとワークピースの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がクラッシュすること標準的なな
くソフトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコミットに見つかりましたジョグし、エラーなしでテスの動き。ト G コードプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行できる必要が独立していない場合でも、あります。

このハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため準が満のたされた場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み、ユーザーは進行中の作業です。コンフィギュレーターを手伝うことができる場合は、実行して、動され、作中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。「上」で
PlasmaC のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。行する場合は、必要があります。

注意して使用してください。
ベースの動き。マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされ、動きが独立していない場合でも、作するまで続き使用できます。行しないでください
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3.16.4 プラズマ固有のセクションの変更 I / Oに関する考慮事項するハイパーセンシング考慮事項
プラズからの初期のスポンサーシップによりマ構成されました。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、ユーザーが使用され可能しなくなったな動され、作モードと、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ動され、作を手伝うことができる場合は、成されました。功させる場合は、ために連絡するか、参加して必要な I

/ O を手伝うことができる場合は、しっかりと理解しておく必要のある重要なユーザーしている場合は、ことが重要です。
1.1.1.1 モード

PlasmaC では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。動され、作モードのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要があります。
モード 説明したこのペーパーを参照してください。
0 外部アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを入力を手伝うことができる場合は、使用されして、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを（トーチ高さ制御する用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とアークは進行中の作業です。 OK のハンドブックは進行中の作業です。両方

を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。
1 外部アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを入力を手伝うことができる場合は、使用されしてアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します（トーチ高さ制御する用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ArcOK

に連絡するか、参加して外部 ArcOK入力を手伝うことができる場合は、使用されします。
2 ArcOK に連絡するか、参加して外部 ArcOK入力を手伝うことができる場合は、使用されします。

トーチのハンドブックは進行中の作業です。高さ制御するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。外部のハンドブックは進行中の作業です。上下で、このドキュメントをコピー、配布、および信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されします。

重要
プラズマ電源にアークに見つかりましたアーク OK（転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。送）出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。が独立していない場合でも、ある場合でも、は、モード 0 で提供されている例のほんの一部のタブページを作成します。 カスタムタされるソフト（計算）アーク OK で
はなく、アーク OK に見つかりました使用できます。すること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。勧めします。めします。

3.16.4.1 利用可能な I / O

Note

このセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、では、PlasmaC コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トに見つかりました必要なハードウェア I / O に見つかりましたついてのみ触れます。 リれます。 リでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ
ミットスの動き。イッチ、ホームを制御する方法を下位レベルの制御がスの動き。イッチなどの基本マシン構成」とは、「マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するはこれらに見つかりました追加されてお勧めします。り、ユーザーが独立していない場合でも、コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、フィ
ギュレーターを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行する前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました、すでに見つかりました構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされ、機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしている必要が独立していない場合でも、あります。

名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 モデルを送信してく 説明したこのペーパーを参照してください。
アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを 0,1 アナのロビーでログ入力; オプション。

エンコーダ装に備を手伝うことができる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。ブレークは進行中の作業です。アウトボードのハンドブックは進行中の作業です。ベロシティ出力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されて
います。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加してワークは進行中の作業です。ピースか
らのハンドブックは進行中の作業です。トーチ距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加して必要な補正を手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされ
ます。

アークは進行中の作業です。 OK 1,2 デジタルを送信してく入力; オプション。
プラズからの初期のスポンサーシップによりマ電源がオフになっのハンドブックは進行中の作業です。 ArcOK出力からブレークは進行中の作業です。アウトボードのハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。され
ています。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、カッティングアークは進行中の作業です。が確立され、マシンが移動され、
しても問題でした。この時までに、がないかどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます（アークは進行中の作業です。転する速度を定義する送
と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、こともあります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

フロートスイッ
チ

0,1,2 デジタルを送信してく入力; オプション。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。表のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
ブレイクは進行中の作業です。アウトボード入力からフローティングヘッドのハンドブックは進行中の作業です。スイッチに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。
されています。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、トーチでワークは進行中の作業です。ピースを手伝うことができる場合は、機械のオペレーターが操作する的ライセンシーであるに連絡するか、参加してプローブ
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し、ワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。上部に連絡するか、参加して Z ゼロを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
使用されされ、オームのメンバーに連絡するか、参加してプローブが構成されました。されていない場合は、、これが主要なプ
ロービング方法が求められました。です。
使用されされ、オームのメンバーに連絡するか、参加してプローブが構成されました。されている場合は、場合は、、これは進行中の作業です。フォールを送信してくバッ
クは進行中の作業です。プロービング方法が求められました。です。

オーミックは進行中の作業です。プ
ローブ

0,1,2 デジタルを送信してく入力; オプション。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。表のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
オーミックは進行中の作業です。プローブのハンドブックは進行中の作業です。出力からブレークは進行中の作業です。アウトボードのハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。され
ています。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。ピースとトーチ消耗品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、使用されして回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートを手伝うことができる場合は、
完成されました。させ、ワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。上部に連絡するか、参加して Z ゼロを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、電子メールを送信してく的ライセンシーである
に連絡するか、参加してプローブする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
使用されする場合は、場合は、、これが主要なプロービング方法が求められました。です。 オーミックは進行中の作業です。プロー
ブがワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、特定しました。できず、フロートスイッチが存のユーザーインターフェースと在しない
場合は、、トーチが破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは損なう可能性があする場合は、か、最小さな改善を要求 Z 制限など、に連絡するか、参加して達する場合は、まで、プローブが続するためのコードを作成しました。行
されます。

オーミックは進行中の作業です。プ
ローブのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試み

0,1,2 デジタルを送信してく出力; オプション。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。表のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
ブレークは進行中の作業です。アウトボードのハンドブックは進行中の作業です。出力から入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。して、オーミックは進行中の作業です。プローブ
のハンドブックは進行中の作業です。電力を手伝うことができる場合は、制御するします。

ブレイクは進行中の作業です。アウェ
イスイッチ

0,1,2 デジタルを送信してく入力; オプション。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。表のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
ブレイクは進行中の作業です。アウトボード入力からトーチブレイクは進行中の作業です。アウェイ検出スイッチに連絡するか、参加して
接続するためのコードを作成しました。されています。
このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、トーチがクは進行中の作業です。レードルを送信してくから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れたかどうかを手伝うことができる場合は、検知りません。します。

トーチオン 0,1,2 デジタルを送信してく出力; 必要。
ブレイクは進行中の作業です。アウトボード出力からプラズからの初期のスポンサーシップによりマ電源がオフになっのハンドブックは進行中の作業です。トーチオン入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。さ
れています。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ電源がオフになっを手伝うことができる場合は、制御するし、アークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、た
めに連絡するか、参加して使用されされます。

上に連絡するか、参加して移動され、 2 デジタルを送信してく入力; オプション。
外部 THC コントロールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。アップ出力からブレークは進行中の作業です。アウトボード入力に連絡するか、参加して接
続するためのコードを作成しました。されています。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、上向に動かすようにドライブに命令するきに連絡するか、参加して制御するし、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加してワークは進行中の作業です。
ピースからのハンドブックは進行中の作業です。トーチ距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加して必要な修正を手伝うことができる場合は、行うために連絡するか、参加して使用され
されます。

下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して移動され、 2 デジタルを送信してく入力; オプション。
外部 THC コントロールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ダウン出力からブレークは進行中の作業です。アウトボード入力に連絡するか、参加して接
続するためのコードを作成しました。されています。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、および向に動かすようにドライブに命令するきに連絡するか、参加して制御するし、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加してワークは進行中の作業です。
ピースからのハンドブックは進行中の作業です。トーチ距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加して必要な修正を手伝うことができる場合は、行うために連絡するか、参加して使用され
されます。

スクは進行中の作業です。ライブアー
ミング

0,1,2 デジタルを送信してく出力; オプション。
ブレイクは進行中の作業です。アウトボード出力からスクは進行中の作業です。ライブアーミング回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されて
います。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、ワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。所定しました。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して配置されます。す
る場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。

スクは進行中の作業です。ライブオン 0,1,2 デジタルを送信してく出力; オプション。
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ブレイクは進行中の作業です。アウトボード出力からスクは進行中の作業です。ライブオン回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されていま
す。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、スクは進行中の作業です。ライビングデバイスを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされ
ます。

フロートスイッチまたは進行中の作業です。オーミックは進行中の作業です。プローブのハンドブックは進行中の作業です。いずれか 1 つだけが必要です。 両方が使用されされている場合は、場合は、、
オーミックは進行中の作業です。プローブが検出されない場合は、、フロートスイッチは進行中の作業です。フォールを送信してくバックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してなります。

Ohmic Probe を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、PlasmaCGUI で OhmicProbeEnable を手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。する場合は、必要があります。
フロートスイッチは進行中の作業です。プロービングしていないときは進行中の作業です。ブレイクは進行中の作業です。アウェイと同じように連絡するか、参加して扱う必要があります（われる場合は、ため、ブレイクは進行中の作業です。ア

ウェイスイッチは進行中の作業です。必須では進行中の作業です。ありません。 それらが 2 つのハンドブックは進行中の作業です。別を停止します。個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。スイッチであり、ブレークは進行中の作業です。アウトボードに連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な
入力がない場合は、は進行中の作業です。、それらを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせてフロートスイッチとして接続するためのコードを作成しました。する場合は、ことができます。

Note

PlasmaC構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がするための最小 I / O 要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するは、アーク電圧入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。またはアーク OK入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。、フロートスの動き。イッ
チ入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。、お勧めします。よび側面図を指します。トーチオンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。です。 繰り返しになりますが、この場合、り返しになりますが、この場合、しに見つかりましたなりますが独立していない場合でも、、この場合でも、、PlasmaC は、プロービンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グし
ていないと標準的なきはフロートスの動き。イッチを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がブレークアウェイスの動き。イッチと標準的なして扱います。います。

重要
上記のピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は、後で PLASMACCONFIGURATOR プロセスの動き。中は、に見つかりました入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。されます。 配線中は、のブレイクアウト
ボが暴走しますード上の対応じて軸を手動で有効にする必要があります。 ドライバーがする入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。と標準的な出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。に見つかりました注意して使用してください。してください。 これらのピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は、ベースの動き。マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の.HAL ファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がするために見つかりました使用できます。しないでください。

3.16.5 Configuratorを読み取る介したベースマシンへの変更PlasmaCの変更インストール
このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで、ユーザーは進行中の作業です。、先に連絡するか、参加して進む前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ固有のハンドブックは進行中の作業です。 I / O に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。せずに連絡するか、参加して、完全に機に連絡するか、参加してテストされ、動され、作する場合は、
ベースマシン構成されました。を手伝うことができる場合は、用され意が作成されました。する場合は、必要があります。 PlasmaC を手伝うことができる場合は、追加してした後の月曜日に開催されました。、pncconf および stepconf を手伝うことができる場合は、使用されして構成されました。
を手伝うことができる場合は、編集する場合は、ことは進行中の作業です。できなくなったため、基づいて構築できるため本マシン構成されました。を手伝うことができる場合は、編集する場合は、ことは進行中の作業です。は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して困難しさが明白になりました。です。

警告
ベースの動き。マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、完成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がするまで続き使用できます。行しないでください。

Note

ユーザーが独立していない場合でも、アーク電圧測定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しに見つかりました MesaElectronics THCAD カードを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。している場合でも、は、先に見つかりました進む前にむ前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました
MesaTHCAD を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

PlasmaC構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。ベースマシンへのハンドブックは進行中の作業です。インストールを送信してくは進行中の作業です。、Configurator から実行されます。
ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、入力します。
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python /usr/share/doc/linuxcnc/examples/sample-configs/by_machine/plasmac/
configurator.py

1.1.1.1 構成セレクター、設定
選択されましウィンドウが表示されます。

選択されましウィンドウから[新しいバージョンの規]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、情報が含まれています。ダイアログが表示され、[続するためのコードを作成しました。行]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、[新しいバージョンのしい構成されました。]ウィン
ドウが表示されます。

Note

選択されていない限り表示されませしたモードに見つかりました応じて軸を手動で有効にする必要があります。 ドライバーがじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がて、異なります。なるフィールの制御がドが独立していない場合でも、表示されませされます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表のハンドブックは進行中の作業です。 HAL 接続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、パラレルを送信してくポート構成されました。と Mesa7i96構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、示しています。 ブレークは進行中の作業です。アウト
ボードのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加して合は、わせて、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてピン名を手伝うことができる場合は、変更する許可します。

フィールを送信してくド 説明したこのペーパーを参照してください。 例としては、
マシン名 マシンのハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。 Plasma_table.ini。
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これに連絡するか、参加してより、〜/ linuxcnc / <return>machine_name>ディレクは進行中の作業です。トリ
と<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくが作成されました。されます。
「<return>machine_name>」は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。フィールを送信してくドに連絡するか、参加して入力された名
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、示します

INI ファイルを送信してく これは進行中の作業です。、動され、作し、テストされた基づいて構築できるため本マシン構成されました。を手伝うことができる場合は、作成されました。した
結果として作成されました。された.ini ファイルを送信してくです。

base.ini

HAL ファイルを送信してく これは進行中の作業です。、動され、作してテストされた基づいて構築できるため本マシン構成されました。を手伝うことができる場合は、作成されました。した
結果として作成されました。された.hal ファイルを送信してくです。

base.hal

モード 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため準に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて、必要なモードを手伝うことができる場合は、選択されましします。
1- 外部アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを入力を手伝うことができる場合は、使用されしてアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを（トーチ高

さ制御する用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とアークは進行中の作業です。 OK のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、場合は、。
2- アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ために連絡するか、参加して外部アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを入力

（トーチ高さ制御する用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とアークは進行中の作業です。 OK 用されのハンドブックは進行中の作業です。外部アークは進行中の作業です。
OK入力のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、。

3- ArcOK のハンドブックは進行中の作業です。外部 ArcOK入力と、トーチ高さ制御するのハンドブックは進行中の作業です。外部
上下で、このドキュメントをコピー、配布、および信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、。

1

アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを モード 0 および 1 に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み必要です。
アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、入力 HAL ピンを手伝うことができる場合は、指しま
す。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
エンコーダー.0。速度の成功を収めたものもありました。
Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.encoder.00.v

elocity

トーチオン すべてのハンドブックは進行中の作業です。モードに連絡するか、参加して必要です。
トーチオン信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、出力 HAL ピンを手伝うことができる場合は、指しま
す。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.0.pin-16-out

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.ssr.00.out-00

アークは進行中の作業です。 OK モード 1 および 2 に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み必要です。
ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、入力 HAL ピンを手伝うことができる場合は、参照してください。しま
す。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.0.pin-10-in-not

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.gpio.008.in

オーミックは進行中の作業です。プロー
ブ

オーミックは進行中の作業です。プローブを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して必要です。
オーミックは進行中の作業です。プローブ信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、入力 HAL ピン
を手伝うことができる場合は、指します。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.0.pin-11-in

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.gpio.007.in

オーミックは進行中の作業です。プロー
ブイネーブルを送信してく

オーミックは進行中の作業です。プローブを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して必要です。
オーミックは進行中の作業です。プローブイネーブルを送信してく信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、出力
HAL ピンを手伝うことができる場合は、指します。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.1.pin-01-out

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.ssr.00.out-01

フロートスイッチ フロートスイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して必要です。
フロートスイッチ信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、入力 HAL ピンを手伝うことができる場合は、
参照してください。します。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.0.pin-12-in

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
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hm2_7i96.0.gpio.006.in

ブレイクは進行中の作業です。アウェイ
スイッチ

ブレークは進行中の作業です。アウェイスイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して必要です。
ブレークは進行中の作業です。アウェイスイッチ信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、入力
HAL ピンを手伝うことができる場合は、指します。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.0.pin-13-in

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.gpio.005.in

上に連絡するか、参加して移動され、 モード 2 に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み必要です。
ムのメンバーに連絡するか、参加してーブアップ信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、入力 HAL ピンを手伝うことができる場合は、指し
ます。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.1.pin-10-in

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.gpio.004.in

下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して移動され、 モード 2 に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み必要です。
下で、このドキュメントをコピー、配布、および移動され、信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、入力 HAL ピンを手伝うことができる場合は、参照してください。しま
す。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.1.pin-11-in

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.gpio.003.in

パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行 [実行]タブ-このハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、PlasmaC 実行
フレームのメンバーに連絡するか、参加してがプレビュータブのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。ろのハンドブックは進行中の作業です。タブに連絡するか、参加して配置されます。されます。
パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。実行-このハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、PlasmaC 実
行フレームのメンバーに連絡するか、参加してが GUI のハンドブックは進行中の作業です。横に連絡するか、参加してある場合は、パネルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。されます。
それぞれのハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、実行パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してくださ
い。

タブを手伝うことができる場合は、実行

スクは進行中の作業です。ライブアーミ
ング

スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。必須です。 スクは進行中の作業です。ライブアー
ミングメカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、出力 HAL ピンを手伝うことができる場合は、参照してください。
します。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.1.pin-16-out

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.ssr.00.out-02

スクは進行中の作業です。ライブオン スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。必須です。
スクは進行中の作業です。ライブ電源がオフになっが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、出力 HAL ピンを手伝うことができる場合は、指しま
す。

パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
parport.1.pin-16-out

Mesa 7i96 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
hm2_7i96.0.ssr.00.out-03

PowerMax通信してく PowerMax シリアルを送信してく通信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して必要です。
通信してくに連絡するか、参加して使用されする場合は、シリアルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、指します。

/ dev / ttyUSB0

Note

HAL ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、のフルの制御がネームを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、わからない場合でも、、ユーザーはベースの動き。マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、用できます。に見つかりました LinuxCNC を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が起こされるリアルタイムの問題を修正する動きが独立していない場合でも、し、HalShow を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
実行してすべての HAL ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の完全にロードする前になリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコスの動き。トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が表示されませできます。

マシンのハンドブックは進行中の作業です。配線からの逸脱が/ブレークは進行中の作業です。アウトボードのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加して合は、わせて必要なエントリを手伝うことができる場合は、入力し、[作成されました。]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して動され、作する場合は、 PlasmaC構成されました。が作成されました。されます：〜/ linuxcnc / configs / <return>machine_name>

新しいバージョンのしく作成されました。された PlasmaC構成されました。は進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、入力する場合は、ことで実行できます
（「<return>machine_name>」を手伝うことができる場合は、 PlasmaC configurator に連絡するか、参加して入力されたマシン名に連絡するか、参加して変更する許可します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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linuxcnc ~/linuxcnc/configs/<machine_name>/<machine_name>.ini
新しいバージョンのしい構成されました。を手伝うことができる場合は、作成されました。した後の月曜日に開催されました。、PlasmaC コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより設定しました。が必要です。

3.16.5.1 初期モーション設定
セクは進行中の作業です。ション 5.1 のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。でコマンドを手伝うことができる場合は、実行した後の月曜日に開催されました。、LinuxCNC は進行中の作業です。 PlasmaC パネルを送信してくが表示された状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で実行されて

いる場合は、は進行中の作業です。ずです。 [構成されました。]タブを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して[構成されました。]パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、これらのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。がすべてマシンに連絡するか、参加して合は、わせて調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされ
ている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。
構成されました。パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください

1. ユーザーは進行中の作業です。推奨される場合は、 Z軸の移動を協調制御できます。設定しました。に連絡するか、参加して精通している場合は、必要があります
2. Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してします。
3. トーチのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して何もないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてから、Z軸の移動を協調制御できます。MINIMUM_LIMIT で停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、まで Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ジョグし、Z軸の移動を協調制御できます。

を手伝うことができる場合は、選択されましして[タッチオフ]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ゼロオフセットに連絡するか、参加して設定しました。します。
4. Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、再びホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してします。

マシンに連絡するか、参加してフロートスイッチが装に備を手伝うことができる場合は、されている場合は、場合は、、ユーザーは進行中の作業です。構成されました。パネルを送信してくでオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、必要があり
ます。 これは進行中の作業です。、「プローブテスト」サイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことに連絡するか、参加してよって実行されます。

1. 構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プローブ速度の成功を収めたものもありました。とプローブ高さが正しいことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 PlasmaC は進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作するがフロートス
イッチ内でオーバーランを手伝うことができる場合は、吸い収めたものもありました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な動され、きを手伝うことができる場合は、している場合は、限など、り、Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。全に機速度の成功を収めたものもありました。でプローブできます。
マシンが適切な場合は、、ユーザーは進行中の作業です。プローブのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値に連絡するか、参加して近くにありますい値に連絡するか、参加して設定しました。し、すべてのハンドブックは進行中の作業です。プローブ
を手伝うことができる場合は、全に機速力で行うことができます。

2. マシンがまだホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなっておらず、ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションに連絡するか、参加してある場合は、場合は、は進行中の作業です。、マシンを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して戻ると、します。
3. トーチのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。スラットに連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、置されます。きます。
4. プローブテストボタンを手伝うことができる場合は、押すかします。
5. Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、プローブし、材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけてから、現します。在選択されましされている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがで設定しました。されている場合は、指定しました。されたピア

スのハンドブックは進行中の作業です。高さまで移動され、します。 トーチは進行中の作業です。、<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくで設定しました。された時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてこのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。で待機
します。 デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。プローブテストのハンドブックは進行中の作業です。保持ちました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 30秒です。このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、<return>machine_name> .ini ファイ
ルを送信してくで編集できます。 このハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、トーチは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として高さに連絡するか、参加して戻ると、ります。

6. トーチがピアスハイトで待機している場合は、間が経つにつれてに連絡するか、参加して、材料またはツールに必要であり、プログラマーがとトーチのハンドブックは進行中の作業です。先端と出力端からとのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、測定しました。します。
7. 測定しました。値が現します。在選択されましされている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。ピアス高さよりも大きい場合は、は進行中の作業です。、測定しました。値と指定しました。された値のハンドブックは進行中の作業です。差だけ、
構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。「フロートトラベルを送信してく」を手伝うことができる場合は、減らします。 測定しました。値が現します。在選択されましされている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。ピアス高さより
も小さな改善を要求さい場合は、は進行中の作業です。、指定しました。された値と測定しました。値のハンドブックは進行中の作業です。差だけ、構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。「フロートトラベルを送信してく」を手伝うことができる場合は、増やします。

8. 「フロートトラベルを送信してく」のハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら、材料またはツールに必要であり、プログラマーがとトーチのハンドブックは進行中の作業です。先端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。測定しました。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が現します。在選択されましされている場合は、
材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。ピアスのハンドブックは進行中の作業です。高さと一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、まで、上記のハンドブックは進行中の作業です。＃4 からプロセスを手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。します。
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Note

トーチが独立していない場合でも、材料に接触してからトーチが上昇してピアスの高さで静止するまでの時間が長すぎると思われるに見つかりました接触れます。 リしてからトーチが独立していない場合でも、上昇してピアスの高さで静止するまでの時間が長すぎると思われるしてピアスの動き。の高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。さで静止するまでの時間が長すぎると思われるするまでの時間は、トーチを有効にしないことを強くお勧めします。有効にしないと、が独立していない場合でも、長い行です（複数行に続くことはありませすぎると標準的な思われるわれる
場合でも、は、可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がな解する必要があります。決策についてプロービングのセクションを参照してください。に見つかりましたついてプロービンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グのセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

重要
Mesa Electronics THCAD を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。している場合でも、は、電圧スの動き。ケールの制御がの値であることを確認してくが独立していない場合でも、数学のミルでは表示されません。的なに見つかりました取得された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：されるまでです。 
ユーザーが独立していない場合でも、製造元のカットチャートからのカット電圧を使用する場合は、実際の電圧を測定し、電圧スのカットチャートからのカット電圧を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する場合でも、は、実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がの電圧を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が測定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しし、電圧スの動き。
ケールの制御がと標準的な電圧オフセットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が微調整されている必要すること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。勧めします。めします。

警告
ユーザーが独立していない場合でも、これらの測定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が行った経験がない場合、プラズマ切断電圧は致命的である可能性があります。が独立していない場合でも、ない場合でも、、プラズマ切にサポートしていません。断電圧は致命的なである可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。

3.16.5.2 既存のコマンドをリダイレクトするの歴史 PlasmaC 構成セレクターをテストする再構成セレクターする
Configurator を手伝うことができる場合は、使用されして、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、手動され、で変更する許可する場合は、代わりに連絡するか、参加して、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC構成されました。を手伝うことができる場合は、再構成されました。して設定しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可

する場合は、こともできます。
Configurator は進行中の作業です。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、変更する許可できます。

 PlasmaC を手伝うことができる場合は、マシンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、 HAL ピン。
 PlasmaC で使用されされる場合は、モード。
 GUI でのハンドブックは進行中の作業です。実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。。

PlasmaC構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。再構成されました。は進行中の作業です。、構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、 Configurator から実行されます。
続するためのコードを作成しました。行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。アップコピーを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
構成されました。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、入力します。

python linuxcnc/<the_users_configuration_directory>/configurator.py
選択されましウィンドウが表示されます。

選択されましウィンドウから[再構成されました。]を手伝うことができる場合は、選択されましします。これに連絡するか、参加してより情報が含まれています。ダイアログが表示され、[続するためのコードを作成しました。行]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、[再構
成されました。]ウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して表示されます。
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PlasmaC構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましして再構成されました。します。
ユーザーがモードを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、現します。在選択されましされている場合は、モードに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて入力ボックは進行中の作業です。スが変更する許可されます。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。エントリが正しい場合は、は進行中の作業です。、[再構成されました。]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC構成されました。が再構成されました。されます。
エントリーのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。は進行中の作業です。ここに連絡するか、参加してあります

Note

マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、名と標準的な<return>machine_name> .hal ファイルの制御がは変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコできません。

3.16.6 その変更他のの変更PlasmaCセットアップに関する考慮事項するハイパーセンシング考慮事項
1.1.1.1 ローパスフィルタ

PlasmaC コンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ローパスフィルを送信してくターが組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。まれており、使用されする場合は、と、plasmac.arc-電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを入力ピ
ンに連絡するか、参加して適用されされて、誤った電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを測定しました。値を手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こす可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、フィルを送信してくター処理します。 ローパスフィルを送信してく
ターは進行中の作業です。、Halscope を手伝うことができる場合は、使用されして必要な周波数を手伝うことができる場合は、決定しました。し、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動幅に高まり始めています。が問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こすのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な大きさである場合は、
かどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。した後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されする場合は、必要があります。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりママシンでは進行中の作業です。、ローパスは進行中の作業です。不要であり、
必要な場合は、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて使用されしないでください。

このハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられた HAL ピンは進行中の作業です。 plasmac.lowpass-frequency であり、デフォルを送信してくトで 0（無効になっていません。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して
設定しました。されています。 アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加してローパスフィルを送信してくターを手伝うことができる場合は、適用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ユーザーは進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリ
に連絡するか、参加してある場合は、<return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エントリを手伝うことができる場合は、編集して、ヘルを送信してくツ（Hz）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で測定しました。される場合は、適切
なカットオフ周波数を手伝うことができる場合は、追加してします。
例としては、えば：
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setp plasmac.lowpass-frequency 100
上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、100Hz のハンドブックは進行中の作業です。カットオフ周波数が得られるソフトウェアとそれられます。

3.16.6.1 デバウンスに連のピン絡するする
機械のオペレーターが操作する的ライセンシーであるなリレー、スイッチ、または進行中の作業です。外部干渉からのハンドブックは進行中の作業です。接点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。跳ね返りにより、次のスイッチの動作に一貫性がなね返す可能性があります。りに連絡するか、参加してより、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。スイッチのハンドブックは進行中の作業です。動され、作に連絡するか、参加して一貫したタイムラインですべてを必性があります。がな

くなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。
 フロートスイッチ
 オーミックは進行中の作業です。プローブ
 ブレイクは進行中の作業です。アウェイスイッチ
 アークは進行中の作業です。 OK（モード 1 および 2 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

ソフトウェアは進行中の作業です。接触します。バウンス期のスポンサーシップにより間が経つにつれてよりも速いレートを手伝うことができる場合は、サンプリングできる場合は、ため、ソフトウェアは進行中の作業です。、非常に連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い
期のスポンサーシップにより間が経つにつれてに連絡するか、参加して発生し続けました。する場合は、入力状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みとして接触します。バウンスを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識し、非常に連絡するか、参加して速い時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、誤って解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはする場合は、可能しなくなった
性があります。があります。 -入力のハンドブックは進行中の作業です。オフ。 接触します。バウンスを手伝うことができる場合は、軽減する場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。、入力を手伝うことができる場合は、「デバウンス」する場合は、ことです。 デ
バウンスを手伝うことができる場合は、要約しています。する場合は、と、ソフトウェアは進行中の作業です。デバウンス遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッのハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試み状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、持ちました。つ入力を手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識する場合は、とすぐに連絡するか、参加して、入力のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。
を手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。チェックは進行中の作業です。する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、指定しました。された遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ期のスポンサーシップにより間が経つにつれて待機します。 デバウンス期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、ソフトウェアは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、
入力のハンドブックは進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。動され、作と見したのはそこでした。なし、それに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。

デバウンス期のスポンサーシップにより間が経つにつれては進行中の作業です。、<return>machine_name>構成されました。フォルを送信してくダーのハンドブックは進行中の作業です。<return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加してある場合は、適
切なデバウンス値を手伝うことができる場合は、編集する場合は、ことで変更する許可できます。
遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッが増加してする場合は、たびに連絡するか、参加して、デバウンス時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。サーボスレッドサイクは進行中の作業です。ルを送信してくが追加してされます。 例としては、：サーボスレッ

ドのハンドブックは進行中の作業です。周期のスポンサーシップによりが 1000000（ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒で測定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、5 のハンドブックは進行中の作業です。デバウンス遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。 5000000ns、つまり 5ms に連絡するか、参加して相当します。
フロートスイッチとオーミックは進行中の作業です。スイッチのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。プローブされた高さのハンドブックは進行中の作業です。結果が 0.001mm（0.00004 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所増

加してする場合は、ことに連絡するか、参加して相当します。
一貫したタイムラインですべてを必した結果を手伝うことができる場合は、達成されました。しながら、デバウンス値を手伝うことができる場合は、できる場合は、だけ低く、パス許容値が指定されていないマシンで最く保つことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 Halscope を手伝うことができる場合は、使用されして
入力を手伝うことができる場合は、プロットする場合は、ことは進行中の作業です。、正しい値を手伝うことができる場合は、確立する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。良したいと考えていましたい方法が求められました。です。

PlasmaC で利用され可能しなくなったなコンタクは進行中の作業です。トデバウンスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。バージョンがあります。 使用されされる場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。、構成されました。が最
初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して作成されました。された日に開催されました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してよって決まります。 元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。デバウンス設定しました。から代替えるデバウンス設定しました。に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、ために連絡するか、参加して使用されで
きる場合は、自動され、更する許可新しいバージョンの方法が求められました。は進行中の作業です。ありません。マシンのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して行われた可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、手動され、編集を手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーせずに連絡するか、参加して必要な変
更する許可を手伝うことができる場合は、適用されする場合は、ことは進行中の作業です。困難しさが明白になりました。であり、動され、作を手伝うことができる場合は、「中の作業です。断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。」する場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ためです。 構成されました。。 ユーザーが元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。から新しいバージョンの
しい設定しました。に連絡するか、参加して変更する許可したい場合は、は進行中の作業です。、手動され、で行う必要があります

v0.173（2020年 9月 11日に開催されました。リリース）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 PlasmaC インストールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、デバウンスは進行中の作業です。、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。デバ
ウンスコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。で代替えるとなる場合は、 HALdbounce コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されして実現します。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしいバー
ジョンでは進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。デバウンスインスタンスのハンドブックは進行中の作業です。ロードと命名が可能しなくなったであり、TwopassHAL ファイルを送信してく処理と互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。
があります。
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上記のハンドブックは進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするすべてに連絡するか、参加して個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。デバウンスコンポーネントがある場合は、ため、デバウンス期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、各ドライブには、入力に連絡するか、参加して個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加して対
応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもさせる場合は、ことができます。 <return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくでこれらのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して加してえられた変更する許可は進行中の作業です。、
PlasmaC のハンドブックは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンのに連絡するか、参加してよって上書きされません。

4 つのハンドブックは進行中の作業です。入力すべてのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。、5 つのハンドブックは進行中の作業です。サーボスレッド周期のスポンサーシップによりです。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して
うまく機能しなくなったします。 いずれかのハンドブックは進行中の作業です。入力が機械のオペレーターが操作する式に公開されました。スイッチを手伝うことができる場合は、使用されしていない場合は、、それらのハンドブックは進行中の作業です。入力のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、減らすか取り組みを開始するために、結果として
り除する必要があります。くことができる場合は、場合は、があります。
ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチやリミットスイッチなどのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。機器がでデバウンスが必要な場合は、は進行中の作業です。、ここに連絡するか、参加してリストされている場合は、信してく
号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。いずれかに連絡するか、参加してさらに連絡するか、参加してドバウンスコンポーネントを手伝うことができる場合は、追加してできます。

v0.172（2020年 9月 10日に開催されました。リリース）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、使用されした PlasmaC インストールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、デバウンスは進行中の作業です。 HAL デバ
ウンスコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されして実現します。されます。 ユーザーが v0.173 より前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョン（2020年 9月 11日に開催されました。リ
リース）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして PlasmaC を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくし、新しいバージョンのしいデバウンス方法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されしたい場合は、は進行中の作業です。、「デバウンスタイ
プのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可」セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。指示に連絡するか、参加して従って使用されう必要があります。

このハンドブックは進行中の作業です。日に開催されました。付き数字より前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して作成されました。された標です。準構成されました。では進行中の作業です。、フロートスイッチ、オーミックは進行中の作業です。プローブ、およびブレイクは進行中の作業です。アウェ
イスイッチのハンドブックは進行中の作業です。入力のハンドブックは進行中の作業です。みがデバウンスされ、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ値が 3 つのハンドブックは進行中の作業です。スイッチすべてに連絡するか、参加して同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して適用されされます。 これら
のハンドブックは進行中の作業です。入力は進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするごとに連絡するか、参加して専用されのハンドブックは進行中の作業です。デバウンスグルを送信してくープを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことに連絡するか、参加してより、個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。および制御するできます。
ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチやリミットスイッチなどのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。機器がに連絡するか、参加してデバウンスが必要な場合は、は進行中の作業です。、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープに連絡するか、参加してフィルを送信してく

ターを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、か、<return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 loadrt デバウンス行を手伝うことができる場合は、編集して別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。グ
ルを送信してくープを手伝うことができる場合は、追加してできます。
既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープに連絡するか、参加してフィルを送信してくターを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト行を手伝うことができる場合は、変更する許可します。

loadrt debounce cfg=3
に連絡するか、参加して：

loadrt debounce cfg=4
これに連絡するか、参加してより、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。スイッチ入力信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、デバウンスする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできる場合は、 debounce.0.3 という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしいフィ

ルを送信してくターが追加してされます。
1 つのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターでグルを送信してくープを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト行を手伝うことができる場合は、変更する許可します（さらに連絡するか、参加して 2 行追加してします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

loadrt debounce cfg=3
に連絡するか、参加して：

loadrt debounce cfg=3,1
setp debounce.1.delay n
addf debounce.1 servo-thread

これに連絡するか、参加してより、debounce.1 という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしいグルを送信してくープが追加してされ、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。スイッチ入力信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、デバウンスする場合は、た
めに連絡するか、参加して使用されできる場合は、 n サーボサイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、持ちました。つ debounce.1.0 という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしいフィルを送信してくターが追加してされます。 
ユーザーは進行中の作業です。、「n」を手伝うことができる場合は、新しいバージョンのしい入力のハンドブックは進行中の作業です。適切な遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ量に連絡するか、参加して変更する許可する場合は、必要があります。
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<return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、ことに連絡するか、参加してより、古いいデバウンス設定しました。から後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。デバウンス
設定しました。に連絡するか、参加して手動され、で変更する許可する場合は、ことができます。 これを手伝うことができる場合は、行う場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。 connections.hal ファイルを送信してくで使用されされている場合は、
命名規則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して従って使用されう必要があります。
<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要もあります。

# required for upgrades (DO NOT CHANGE)
LAST_MAJOR_UPGRADE = 0.144

に連絡するか、参加して：
# required for upgrades (DO NOT CHANGE)
LAST_MAJOR_UPGRADE = 0.144
DBOUNCE = 1

このハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されわないと、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。ロード時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してエラーが発生し続けました。します。

3.16.6.2 デスクトップランチャー
構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。作成されました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。起動され、へのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。が作成されました。されなかった場合は、、ユーザーは進行中の作業です。デスクは進行中の作業です。トップを手伝うことができる場合は、右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して[ラ

ンチャーのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。]などを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ことに連絡するか、参加してより、構成されました。へのハンドブックは進行中の作業です。デスクは進行中の作業です。トップランチャーを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。 これに連絡するか、参加してより、ラ
ンチャーを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ダイアログが表示されます。 アイコンに連絡するか、参加してわかりやすい短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字け、コマンドに連絡するか、参加して何
かを手伝うことができる場合は、入力して[OK]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。

ランチャーがデスクは進行中の作業です。トップに連絡するか、参加して表示されたら、ランチャーを手伝うことができる場合は、右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、選択されまししたユーザーのハンドブックは進行中の作業です。エディターで
編集します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集します。

[Desktop Entry]
Comment=
Terminal=false
Name=LinuxCNC
Exec=sh -c "linuxcnc $HOME/linuxcnc/configs/<machine_name>/<machine_name>.ini"
Type=Application
Icon=/usr/share/pixmaps/linuxcncicon.png

ユーザーが GUI ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。背後の月曜日に開催されました。でターミナのロビーでルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきたい場合は、は進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくラインを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して変
更する許可します。

Terminal=true
端と出力端から末のハンドブックは進行中の作業です。表示は進行中の作業です。、エラーメッセージや情報が含まれています。メッセージに連絡するか、参加して便利です。

3.16.6.3 PlasmaC ファイル
PlasmaC のハンドブックは進行中の作業です。インストールを送信してくが成されました。功する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して作成されました。されます。

ファイルを送信してく名 機能しなくなった
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<return>machine_name> .ini 基づいて構築できるため本システムのメンバーに連絡するか、参加してパラメータ、および PlasmaC に連絡するか、参加して必要なさまざまな設定しました。
を手伝うことができる場合は、含まれています。む構成されました。ファイルを送信してく。

<return>machine_name> .hal LinuxCNCへのハンドブックは進行中の作業です。ベースシステムのメンバーに連絡するか、参加して I / OHAL ピン接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、含まれています。むHAL 接続するためのコードを作成しました。
ファイルを送信してく。

<return>machine_name> _connections.hal PlasmaC に連絡するか、参加して固有のハンドブックは進行中の作業です。 I / OHAL ピン接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、含まれています。むHAL 接続するためのコードを作成しました。。
<return>machine_name> _material.cfg このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、実行パネルを送信してくからのハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーが設定しました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、ために連絡するか、参加して使用されさ

れます
postgui.tcl ユーザーがカスタマイズからの初期のスポンサーシップによりする場合は、ために連絡するか、参加して GUI がロードされた後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行され

る場合は、 HAL ファイルを送信してく。
tool.tbl PlasmaC構成されました。で使用されされる場合は、追加してのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく（スクは進行中の作業です。ライブなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。オフ

セット情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、格納するためのデする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、ツールを送信してくテーブルを送信してく。

Note

<return>machine_name>は、ユーザーが独立していない場合でも、コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、フィギュレーターの「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。Machine Name」フィールの制御がドに見つかりました入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。した名前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませ
です。注：カスの動き。タムを制御する方法を下位レベルの制御がコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドは、更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。中は、に見つかりました上書きされないため、きされないため、<return>machine_name> _connections.hal ファ
イルの制御がと標準的な postgui.hal ファイルの制御がで使用できます。できます。

上記のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して加してえて、ソースディレクは進行中の作業です。トリ内のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくまたは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリへのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。が作成されました。されま
す。上記のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して加してえて、ソースディレクは進行中の作業です。トリ内のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくまたは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリへのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。が作成されました。され
ます。

ファイルを送信してく名 機能しなくなった
テスト シミュレーション構成されました。用されのハンドブックは進行中の作業です。テストパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。むディレクは進行中の作業です。トリ。
ウィザード PlasmaC内のハンドブックは進行中の作業です。会で大きな話し合いました。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、サポートする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。シェイプライブラリに連絡するか、参加して

関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。むディレクは進行中の作業です。トリ。
configurator.py 新しいバージョンのしい PlasmaC構成されました。を手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、 Python スクは進行中の作業です。リプ

ト。 また、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC構成されました。を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンの/再構成されました。する場合は、ために連絡するか、参加しても使用されされ
ます。

materialverter.py さまざまな CAM ソフトウェアからツールを送信してくライブラリを手伝うことができる場合は、変換に使用される、より安価な
し、PlasmaC マテリアルを送信してくファイルを送信してくに連絡するか、参加してデータを手伝うことができる場合は、入力する場合は、ために連絡するか、参加して使用されさ
れる場合は、 Python スクは進行中の作業です。リプト。

pmx_test.py 正しいシリアルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけ、PlasmaC と PowerMax 電源がオフになっ間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。通
信してくを手伝うことができる場合は、テストする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、 Python ス
クは進行中の作業です。リプト。

version.html PlasmaC のハンドブックは進行中の作業です。完全に機なバージョンと更する許可新しいバージョンの履歴を手伝うことができる場合は、リストする場合は、 HTML ファイ
ルを送信してく。

最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリが作成されました。されます。
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フォルを送信してくダー 機能しなくなった
backup 既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。インストールを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンの中の作業です。に連絡するか、参加して変更する許可されたファイルを送信してくと、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。.hal お

よび.ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。アップを手伝うことができる場合は、含まれています。むディレクは進行中の作業です。トリ。
plasmac PlasmaC ソースファイルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、含まれています。むディレクは進行中の作業です。トリ。

新しいバージョンのしい構成されました。を手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。めて実行した後の月曜日に開催されました。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して作成されました。されます。
ファイルを送信してく名 機能しなくなった
<return>machine_name> _config.cfg このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、構成されました。パネルを送信してくからのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。設定しました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、ために連絡するか、参加して使用されさ

れます
<return>machine_name> _run.cfg このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、実行パネルを送信してくからのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。設定しました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、ために連絡するか、参加して使用されさ

れます
<return>machine_name> _wizards.cfg このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、会で大きな話し合いました。型フライス盤を制御するシェイプライブラリのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。設定しました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、た

めに連絡するか、参加して使用されされます
Plasmac_stats.var このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、保存のユーザーインターフェースとされた切削統計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます

Note

PlasmaC に見つかりましたよって作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされた構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がファイルの制御が（<return>machine_name> .ini お勧めします。よび側面図を指します。<return>machine_name> .hal）は、こ
れらの構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がの手動きが独立していない場合でも、操作を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が支援するための要件を説明するために表記されています。 これらは、任意のテキするための要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が説明するするために見つかりました表記されています。 これらは、任意して使用してください。のテキ
スの動き。トエディタで編集するこできます。

Note

.cfg ファイルの制御がはプレーンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、テキスの動き。トであり、任意して使用してください。のテキスの動き。トエディタで編集するこできます。

3.16.6.4 INI ファイル
PlasmaC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。<return>machine_name> .ini ファイルを送信してく変数が必要です。
【PLASMAC】グリッドは透視図では表示されません。セクは進行中の作業です。ション

MODE          = 0 (use external arc voltage in for Arc Voltage)
(use external arc voltage in for Arc OK)

= 1 (use external arc voltage in for Arc Voltage)
(use external Arc OK in for Arc OK)

= 2 (Use external Arc OK in for Arc OK)
(use external up/down for THC)

CONFIG_DISABLE = 0 (0=enable or 1=disable the PlasmaC Config Panel)
PAUSED-MOTION-SPEED = n (multiply cut-feed-rate by this value for paused motion speed)
TORCH-PULSE-TIME = n (torch on time when manual pulse requested)
BUTTON_n_NAME = <NAME> (the name of a custom user buttons)
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BUTTON_n_CODE = <CODE> (the code run by a custom user button)
BUTTON_n_IMAGE = <IMAGE> (the image displayed by buttons 10~19)

【フィルを送信してくター】グリッドは透視図では表示されません。セクは進行中の作業です。ション
PROGRAM_EXTENSION = .ngc (filter gcode files)
ngc = ./plasmac/plasmac_gcode.py
nc = ./plasmac/plasmac_gcode.py
tap = ./plasmac/plasmac_gcode.py

[RS274NGC]セクは進行中の作業です。ション
RS274NGC_STARTUP_CODE = o<metric_startup> call (machine startup G-Code)
SUBROUTINE_PATH = ./:./plasmac:../../nc_files/subroutines (./ must be in this path)
FEATURES = 12 (for reading .ini and HAL variables)
USER_M_PATH = ./:./plasmac (for M190 material change)

重要
G64 に見つかりました関連するする RS274NGC_STARTUP_CODE 情報と追加の詳細が記載されている必要があります。のパスの動き。許容値であることを確認してくを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

[HAL]セクは進行中の作業です。ション
TWOPASS = on (needed for multiple .hal files)
HALFILE = <machine_name>.hal (your base machine .hal file)
HALFILE = plasmac.tcl (the standard PlasmaC .hal file )
HALFILE = <machine_name>_connections.hal (PlasmaC connections to the machine)
HALFILE = HALUI = halui (required)

<return>machine_name> .hal ファイルを送信してくでは進行中の作業です。、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてスクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、追加してできる場合は、ように連絡するか、参加して、loadrtmotmod 行のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して
num_spindles = [TRAJ] SPINDLES が追加してされています。

Note

このファイルの制御がは PlasmaC の更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたよって上書きされないため、きされないため、ユーザーはカスの動き。タムを制御する方法を下位レベルの制御が HAL コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
<return>machine_name> _connections.hal ファイルの制御がに見つかりました配置すできます。

[TRAJ]セクは進行中の作業です。ション
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SPINDLES = 3

[AXIS_X]セクは進行中の作業です。ション
MAX_VELOCITY = double the value in the corresponding joint
MAX_ACCELERATION = double the value in the corresponding joint
OFFSET_AV_RATIO = 0.5

[AXIS_Y]セクは進行中の作業です。ション
MAX_VELOCITY = double the value in the corresponding joint
MAX_ACCELERATION = double the value in the corresponding joint
OFFSET_AV_RATIO = 0.5

[AXIS_Z]セクは進行中の作業です。ション
MIN_LIMIT = the top of your slats or just below
MAX_VELOCITY = double the value in the corresponding joint
MAX_ACCELERATION = double the value in the corresponding joint
OFFSET_AV_RATIO = 0.5

Note

PlasmaC は、すべての Z 軸によって生成されるツールとワークピースの動き。の動きが独立していない場合でも、き、お勧めします。よび側面図を指します。一時停止するまでの時間が長すぎると思われる中は、の消えません。耗品の動きが独立していない場合でも、の変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコのために見つかりました X 軸によって生成されるツールとワークピースの動き。や Y 軸によって生成されるツールとワークピースの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が移動きが独立していない場合でも、するため
に見つかりました、LinuxCNC外の部オフセット機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。します。 この機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がの詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、LinuxCNC ドキュメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
の外の部軸によって生成されるツールとワークピースの動き。オフセットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。読み取って、複数のサブファイルのタブページを作成できます。みください。

【PLASMAC】グリッドは透視図では表示されません。セクは進行中の作業です。ション
FONT = sans 10 (valid font sizes are from 9 to 15 inclusive)
THEME = Clearlooks (any installed theme, only for the plasmaC tabs)
WINDOW_SIZE = 0 (0 = minimum size to suit font, 1 = maximised, width x height = custom 
size  -
)
AXIS_ORIENT = portrait
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上記のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターが指定しました。されていない場合は、のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
FONT = sans 10
THEME = current system theme
WINDOW_SIZE = minimum size to suit font
AXIS_ORIENT = landscape

FONT サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、最小さな改善を要求ウィンドウサイズからの初期のスポンサーシップによりが変更する許可されます。 PlasmaC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 Axis ウィンドウ
よりも大きなウィンドウサイズからの初期のスポンサーシップによりが必要です。 ウィンドウサイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。、ユーザーが実行パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、タブとして表示する場合は、
か、GUI のハンドブックは進行中の作業です。右側のハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくとして表示する場合は、かに連絡するか、参加してよって異なります。なります。 ポートレートモードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、ウィンド
ウのハンドブックは進行中の作業です。高さは進行中の作業です。、ユーザーが回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、持ちました。っている場合は、かどうかに連絡するか、参加してよって異なります。なります。 ウィンドウが画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して完全に機に連絡するか、参加して収めたものもありました。まらな
い場合は、、ユーザーは進行中の作業です。フォントサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、小さな改善を要求さくする場合は、必要があります。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加してウィンドウサイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。、幅に高まり始めています。 x 高さとして指定しました。されます。例としては、： 1600 x900。スペースは進行中の作業です。無視されますが、
読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みやすくする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、場合は、があり、x は進行中の作業です。小さな改善を要求文字または進行中の作業です。大文字のハンドブックは進行中の作業です。場合は、があります。

Note

WINDOW_SIZE が独立していない場合でも、 MAXIMISED に見つかりました置すき換されないため、それらが正しい値であることを確認してくわりました。 下位レベルの制御が互換されないため、それらが正しい値であることを確認してく性があります。のために見つかりました、これらの名前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませは交換されないため、それらが正しい値であることを確認してく可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がで
す。

【表示】グリッドは透視図では表示されません。セクは進行中の作業です。ション
TOOL_EDITOR = tooledit x y
USER_COMMAND_FILE = plasmac_axis.py.py
EMBED_TAB_NAME = Statistics
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_stats -x <XID> -u 
./plasmac/plasmac_stats.py -H ./  -
plasmac/plasmac_stats.hal ./plasmac/plasmac_stats.glade
#use one of the next two
#run frame in tab behind preview
EMBED_TAB_NAME = Plasma Run
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_run -x <XID> -u ./plasmac/plasmac_run.py -
H ./  -
plasmac/plasmac_run.hal ./plasmac/plasmac_run_tab.glade
#run frame in panel on right side
#GLADEVCP = -c plasmac_run -u ./plasmac/plasmac_run.py -H 
./plasmac/plasmac_run.hal ./  -
plasmac/plasmac_run_panel.glade
EMBED_TAB_NAME = Plasma Config
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EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_config -x <XID> -u 
./plasmac/plasmac_config.py -H  -
./plasmac/plasmac_config.hal ./plasmac/plasmac_config.glade
EMBED_TAB_NAME = Extras
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_wizards -x {XID} -u 
./plasmac/plasmac_wizards.py ./  -
plasmac/plasmac_wizards.glade

実行ウィンドウは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかとして表示できます。
1.ワイドスクは進行中の作業です。リーンディスプレイに連絡するか、参加して適した AxisGUI のハンドブックは進行中の作業です。右側のハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してく。
2. 4：3 のハンドブックは進行中の作業です。比率を入力します。 そうでないのハンドブックは進行中の作業です。表示に連絡するか、参加して適した[プレビュー]タブのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。ろのハンドブックは進行中の作業です。タブ。

[表示]セクは進行中の作業です。ション
EMBED_TAB_NAME = plasmac_buttons
EMBED_TAB_LOCATION = box_cooling
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_buttons -x <XID> -u 
./plasmac/plasmac_buttons.py -  -
H ./plasmac/plasmac_buttons.hal ./plasmac/plasmac_buttons.glade
EMBED_TAB_NAME = plasmac_control
EMBED_TAB_LOCATION = box_spindle
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_control -x <XID> -u 
./plasmac/plasmac_control.py -  -
H ./plasmac/plasmac_control.hal ./plasmac/plasmac_control.glade
EMBED_TAB_NAME = Statistics
EMBED_TAB_LOCATION = ntb_preview
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_stats -x <XID> -u 
./plasmac/plasmac_stats.py -H ./  -
plasmac/plasmac_stats.hal ./plasmac/plasmac_stats.glade
EMBED_TAB_NAME = Plasma Run
#use one of the next two
#run panel in tab behind preview
EMBED_TAB_LOCATION = ntb_preview
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_run -x <XID> -u ./plasmac/plasmac_run.py -
H ./  -
plasmac/plasmac_run.hal ./plasmac/plasmac_run_tab.glade
#run panel in panel on left side
#EMBED_TAB_LOCATION = box_left
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#EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_run -x <XID> -u ./plasmac/plasmac_run.py
-H ./  -
plasmac/plasmac_run.hal ./plasmac/plasmac_run_panel.glade
EMBED_TAB_NAME = Plasma Config
EMBED_TAB_LOCATION = ntb_preview
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_config -x <XID> -u 
./plasmac/plasmac_config.py -H  -
./plasmac/plasmac_config.hal ./plasmac/plasmac_config.glade
EMBED_TAB_NAME = plasmac_monitor
EMBED_TAB_LOCATION = box_tool_and_code_info
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_monitor -x <XID> -u 
./plasmac/plasmac_monitor.py -  -
H ./plasmac/plasmac_monitor.hal ./plasmac/plasmac_monitor.glade
EMBED_TAB_NAME = Extras
EMBED_TAB_LOCATION = ntb_preview
EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_wizards -x {XID} -u 
./plasmac/plasmac_wizards.py  -
./plasmac/plasmac_wizards.glade

実行ウィンドウは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかとして表示できます。
1.ワイドスクは進行中の作業です。リーンディスプレイに連絡するか、参加して適した GmoccapyGUI のハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加してある場合は、パネルを送信してく。
2. 4：3 のハンドブックは進行中の作業です。比率を入力します。 そうでないのハンドブックは進行中の作業です。表示に連絡するか、参加して適した[プレビュー]タブのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。ろのハンドブックは進行中の作業です。タブ。

3.16.7 PlasmaCの変更使用
PlasmaC が正常に連絡するか、参加してインストールを送信してくされる場合は、と、G コードカットプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。一部として Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きは進行中の作業です。必要ありませ

ん。 実際の、カットプログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して Z軸の移動を協調制御できます。参照してください。が存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC構成されました。では進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ロードプロ
セス中の作業です。に連絡するか、参加してそれらが削除する必要があります。されます。
PlasmaC を手伝うことができる場合は、確実に連絡するか、参加して使用されする場合は、ために連絡するか、参加して、ユーザーは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセット（G54-G59.3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所以外のハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。オフセットを手伝うことができる場合は、使用されし
ないでください。

PlasmaC が Z のハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して処理する場合は、方法が求められました。に連絡するか、参加してより、手動され、カットを手伝うことができる場合は、実行したり G-を手伝うことができる場合は、実行したりする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、Z軸の移動を協調制御できます。
を手伝うことができる場合は、 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大制限など、（ワークは進行中の作業です。ピースから最も遠く離れている場合、または軸を端に移動すると材料との干渉いトーチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所より約しています。 5mm（0.2 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して駐車のスパークプラグとデザインが似ています。 それらは、中央の絶縁体によって分離する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加して。

1.1.1.1 PlasmaCGUI パネル
PlasmaC は進行中の作業です。 GUI に連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、加してえます。 一部のハンドブックは進行中の作業です。追加しては進行中の作業です。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して表示される場合は、パネルを送信してくであり、そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。は進行中の作業です。プ

レビュータブのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。ろのハンドブックは進行中の作業です。タブです。
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一部のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなった/機能しなくなったは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。モードでのハンドブックは進行中の作業です。み使用されされ、選択されましした PlasmaC モードで必要とされない場合は、は進行中の作業です。表示され
ません。
このハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくは進行中の作業です。、頻繁に使用されるキーボードショートカットを次の表に示します。に連絡するか、参加して変更する許可されない構成されました。パラメーターを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。

このハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してして、許可されていない人がマシンのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可できないように連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 こ
れは進行中の作業です。、<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことで実現します。されます。

[PLASMAC] CONFIG_DISABLE = 1
許可された担当者であるが構成されました。パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してした後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して構成されました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、plasmac_config.config-

disable という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、 0（ゼロ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。して、パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 このハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。、
キャビネットのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるなキースイッチなどに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。して、許可された担当者であるのハンドブックは進行中の作業です。みが構成されました。パネルを送信してくで設定しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可できる場合は、
ように連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

プロービング
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 説明したこのペーパーを参照してください。
フロートトラベルを送信してく これに連絡するか、参加してより、フロートスイッチ回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートが完成されました。する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してフロートスイッチが移動され、する場合は、

移動され、量が設定しました。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。、[プローブテスト]ボタンと、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより設定しました。で説明したこのペーパーを参照してください。さ
れている場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されして測定しました。できます。

プローブ速度の成功を収めたものもありました。 これに連絡するか、参加してより、トーチがプローブのハンドブックは進行中の作業です。高さに連絡するか、参加して移動され、した後の月曜日に開催されました。、トーチが材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、た
めに連絡するか、参加してプローブする場合は、速度の成功を収めたものもありました。が設定しました。されます。

プローブのハンドブックは進行中の作業です。高さ これに連絡するか、参加してより、プローブ速度の成功を収めたものもありました。が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、高さが設定しました。されま
す。

オーミックは進行中の作業です。プローブ
オフセット

これに連絡するか、参加してより、オーミックは進行中の作業です。プローブが成されました。功した後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してトーチが移動され、する場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。上のハンドブックは進行中の作業です。距
離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が設定しました。されます。 これは進行中の作業です。主に連絡するか、参加して、高いプロービング速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、補正する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされ
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ます。
オーミックは進行中の作業です。リトライ これに連絡するか、参加してより、PlasmaC が材料またはツールに必要であり、プログラマーが検出のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してフロートスイッチに連絡するか、参加してフォールを送信してくバックは進行中の作業です。す

る場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、失敗した場合、したオーミックは進行中の作業です。プローブを手伝うことができる場合は、再試すことが提行する場合は、回りまたは反数が設定しました。されます。
IHS を手伝うことができる場合は、スキップ これに連絡するか、参加してより、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。カットで初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより高さ検知りません。（プローブ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、スキップできる場合は、かどう

かを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。しきい値が設定しました。されます。IHS スキップを手伝うことができる場合は、参照してください。し
てください。

Note

トーチが独立していない場合でも、材料に接触してからトーチが上昇してピアスの高さで静止するまでの時間が長すぎると思われるに見つかりました接触れます。 リしてからトーチが独立していない場合でも、上昇してピアスの高さで静止するまでの時間が長すぎると思われるしてピアスの動き。の高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。さで静止するまでの時間が長すぎると思われるするまでの時間は、トーチを有効にしないことを強くお勧めします。有効にしないと、が独立していない場合でも、長い行です（複数行に続くことはありませすぎると標準的な思われるわれる
場合でも、は、可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がな解する必要があります。決策についてプロービングのセクションを参照してください。に見つかりましたついてプロービンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グのセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

THC

名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 モード 内容
遅くなり、動きが長くなる可能性れ 0、1、2 これは進行中の作業です。、アークは進行中の作業です。 OK 信してく号すべてを外部とリンクするが受けました。信してくされてからトーチ高さコントローラー

（THC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなる場合は、までに連絡するか、参加して測定しました。される場合は、遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。しま
す。

しきい値（V）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 0、1、2 これに連絡するか、参加してより、THC がトーチのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、修正する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、行う前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、
ターゲット電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをから許容される場合は、電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを変動され、が設定しました。されます。

PID Pゲイン（速
度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

0、1 これに連絡するか、参加してより、THCPID ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。比例としては、ゲインが設定しました。されます。 これは進行中の作業です。、THC

が高さのハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、修正しようとする場合は、速度の成功を収めたものもありました。とほぼ同じです。同じです。
VAD しきい値（％減らし、それを）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 0、1 （Velocity Anti Dive）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これは進行中の作業です。、トーチダイブを手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぐために連絡するか、参加して THC を手伝うことができる場合は、ロックは進行中の作業です。す

る場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、マシンが減速できる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。カット送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。パーセンテージを手伝うことができる場合は、設
定しました。します。

ボイドセンスオー
バーライド（％減らし、それを）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

0、1 これに連絡するか、参加してより、トーチダイブを手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぐために連絡するか、参加して THC を手伝うことができる場合は、ロックは進行中の作業です。する場合は、ために連絡するか、参加して必要な
カット電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをのハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりが設定しました。されます（値が大きいほど、THC を手伝うことができる場合は、
ロックは進行中の作業です。する場合は、ために連絡するか、参加してより大きな電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを変化し、スクリプトを作成するための多くの試みが必要に連絡するか、参加してなります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

PIDIゲイン 0、1 これに連絡するか、参加してより、THCPID ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲインが設定しました。されます。 積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲイン
は進行中の作業です。、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて過する間に連絡するか、参加して伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダうシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。エラーのハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられており、常
に連絡するか、参加して必要なわけでは進行中の作業です。ありません。

PIDDゲイン 0、1 これに連絡するか、参加してより、THCPID ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲインが設定しました。されます。 微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲイン
は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、減衰させ、過補正振動を低減するように機能し、常に必要させ、過する間補正振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動動され、を手伝うことができる場合は、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最減する場合は、ように連絡するか、参加して機能しなくなったし、常に連絡するか、参加して必要
なわけでは進行中の作業です。ありません。

Note

PID ルの制御がープの調整されている必要は複雑なプロセスであり、このユーザーガイドの範囲外です。 なプロセスの動き。であり、このユーザーガイドの範囲外のです。 PID ルの制御がープの理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する解する必要があります。と標準的な調整されている必要
に見つかりました役立していない場合でも、つ情報と追加の詳細が記載されている必要があります。源にアークはたくさんあります。 THC が独立していない場合でも、十分は、な速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がで補正するを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が行っていない場合でも、は、シスの動き。テムを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、正する常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのは
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に見つかりました動きが独立していない場合でも、作するまで、Pゲインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が少しずつ増やすことをお勧めします。 しずつ増やす必要がある場やすこと標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。勧めします。めします。 Pゲインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が大きく調整されている必要すると標準的な、過補正する
や発振が発生する可能性があります。が独立していない場合でも、発生する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。

安全に機性があります。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
安全に機な高さ これに連絡するか、参加してより、高速移動され、を手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してトーチが収めたものもありました。縮したプラズマアークがゾーンする場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。上のハンドブックは進行中の作業です。高さが設定しました。され

ます。 ゼロに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大高さが安全に機な高さに連絡するか、参加して使用されされます。

アークは進行中の作業です。(M1)Arc)

名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 オード 内容
失敗した場合、タイムのメンバーに連絡するか、参加してアウト 0、1、2 これに連絡するか、参加してより、PlasmaC が「トーチオン」のハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行してから Arc 

OK 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、受けました。信してくしてからタイムのメンバーに連絡するか、参加してアウトに連絡するか、参加してなり、エラーメッセージが表示さ
れる場合は、までのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が設定しました。されます。

最大。 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として 0、1、2 これに連絡するか、参加してより、PlasmaC がアークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてを手伝うことができる場合は、試すことが提行する場合は、回りまたは反数が設定しました。されます。
再試すことが提行遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ 0、1、2 これに連絡するか、参加してより、アークは進行中の作業です。障害が発生し続けました。してから別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてが試すことが提行される場合は、まで

のハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が設定しました。されます。
電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをスケールを送信してく 0、1 これは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを入力スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。し、正しいアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、表示する場合は、た

めに連絡するか、参加して使用されされます。 初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより設定しました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、キャリブレーション値を手伝うことができる場合は、参照してください。
してください。

電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをオフセット 0、1 これは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。し、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを入力がゼロのハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加してゼ
ロボルを送信してくトを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより設定しました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、キャリ
ブレーション値を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

ボルを送信してくトあたりのハンドブックは進行中の作業です。高さ 0、1、2 これに連絡するか、参加してより、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、 1 ボルを送信してくト変更する許可する場合は、ために連絡するか、参加してトーチが移動され、する場合は、必要
がある場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が設定しました。されます。

OK ハイボルを送信してくト 0 これに連絡するか、参加してより、ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするが有効になっていません。に連絡するか、参加してなる場合は、電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをしきい値が設定しました。されます。
OK低く、パス許容値が指定されていないマシンで最ボルを送信してくト 0 これに連絡するか、参加してより、ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするが有効になっていません。に連絡するか、参加してなる場合は、電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをしきい値が設定しました。されます。

Note

モード 0 で OKLowVolts と標準的な OKHigh Volts を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しする場合でも、、有効にする必要があります。 ドライバーがな Arc OK信号が存在しない場合、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が受信するに見つかりましたは、安定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しした
アークのカット電圧が独立していない場合でも、 OK Low Volts 値であることを確認してくより大きく、PlasmaC の OK HighVolts 値であることを確認してくより低くなければなりまくなければなりま
せん。 さらに見つかりました明する確に見つかりましたするために見つかりました、有効にする必要があります。 ドライバーがなアーク OKを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が得された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：るに見つかりましたは、アーク電圧が独立していない場合でも、 2 つの制限り、引き続き使用できます。の間は、トーチを有効にしないことを強くお勧めします。有効にしないと、に見つかりましたある必要
が独立していない場合でも、あります。

モーション
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
最大。 スピード Z軸の移動を協調制御できます。が可能しなくなったな最大速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、表示します（これは進行中の作業です。<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加してよっ
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て制御するされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
セットアップ速度の成功を収めたものもありました。 セットアップのハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。速度の成功を収めたものもありました。が移動され、します（プローブのハンドブックは進行中の作業です。高さ、ピアスのハンドブックは進行中の作業です。高さ、カット

のハンドブックは進行中の作業です。高さなどへのハンドブックは進行中の作業です。移動され、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

Note

セットアップ速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がは、最大で表示されませされる速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がな THC 速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりましたは影響しませんが、エラーが表示されない場合しません。 スの動き。ピードフィールの制御がド。

スクは進行中の作業です。ライブ
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
アームのメンバーに連絡するか、参加してディレイ これに連絡するか、参加してより、スクは進行中の作業です。ライブコマンドが受けました。信してくされてからスクは進行中の作業です。ライブがアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してな

る場合は、までのハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が設定しました。されます。 これに連絡するか、参加してより、スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブ
に連絡するか、参加してする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、スクは進行中の作業です。ライブが材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して到達できる場合は、ように連絡するか、参加してなります。

遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ時の）リアルタイム拡張を試すことが提 これに連絡するか、参加してより、モーションを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してスクは進行中の作業です。ライブメカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてできる場合は、よう
に連絡するか、参加して遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が設定しました。されます。

スポッティング
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
しきい値（V）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 これに連絡するか、参加してより、遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッタイマーが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが設定しました。されます。

0V は進行中の作業です。、トーチオン信してく号すべてを外部とリンクするがアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなる場合は、と遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
タイムのメンバーに連絡するか、参加してオン（mS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 これは進行中の作業です。、しきい値電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して達した後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してトーチがオンに連絡するか、参加してなる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さ（ミリ秒単な方法が求められました。

位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。

保存のユーザーインターフェースとおよび再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。みボタン
[保存のユーザーインターフェースと]ボタンは進行中の作業です。、現します。在表示されている場合は、パラメータを手伝うことができる場合は、<return>machine_name> _config.cfg ファイルを送信してくに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとします。
[再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。み]ボタンは進行中の作業です。、<return>machine_name> _config.cfg ファイルを送信してくからすべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。みします。
バージョンラベルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC バージョンが表示されます。
[バックは進行中の作業です。アップ]ボタンは進行中の作業です。、アーカイブまたは進行中の作業です。障害診断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。を手伝うことができる場合は、支援するために作成されています。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。完全に機なマシン構成されました。バックは進行中の作業です。アップを手伝うことができる場合は、作成されました。し

ます。 マシン構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを縮したプラズマアークがゾーンバックは進行中の作業です。アップは進行中の作業です。、ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。 Linuxホームのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされます。 ファイルを送信してく名は進行中の作業です。
<return>machine_name> _ <return>version_info> .tar.gz に連絡するか、参加してなります。ここで、<return>machine_name>は進行中の作業です。コンフィギュレーターに連絡するか、参加して入
力されたマシン名であり、<return>version_info>は進行中の作業です。ユーザーが使用されしている場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC バージョンです。

このハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。カットでアクは進行中の作業です。ティブなパラメータが表示されます。
このハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、プレビュータブのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。ろに連絡するか、参加してある場合は、タブと、GUI のハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加してある場合は、パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。があります。 

フォーマットは進行中の作業です。異なります。なりますが、どちらもカットパラメータを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。同じ機能しなくなったを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
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<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、方法が求められました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、Axis [DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションまたは進行中の作業です。
Gmoccapy [DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 または進行中の作業です。、ユーザーは進行中の作業です。コンフィギュレーターを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。実行し
て、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、こともできます。

カットパラメータ
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
素材 上部のハンドブックは進行中の作業です。ドロップダウンメニューは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してくカットパラメータを手伝うことができる場合は、手動され、で

選択されましする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 マテリアルを送信してくファイルを送信してくに連絡するか、参加してマテリアルを送信してくがない場合は、は進行中の作業です。、
デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。みが表示されます。

カーフ幅に高まり始めています。 これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カーフ幅に高まり始めています。が設定しました。されます。
THC対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、現します。在選択されましされている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。 THC を手伝うことができる場合は、有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してし

ます。
ピアスハイト これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピアスのハンドブックは進行中の作業です。高さが設定しました。されます。
ピアス遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピアス遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が設定しました。され

ます。
カット高さ これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カット高さが設定しました。されます。
送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげる場合は、 これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。カット送り速度の成功を収めたものもありました。が設定しました。されます。
カットアンペア これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。カットアンペア数が設定しました。されます。

PowerMax通信してくが使用されされていない限など、り、これは進行中の作業です。オペレーターのハンドブックは進行中の作業です。みのハンドブックは進行中の作業です。視覚えている的ライセンシーであるなイ
ンジケーターです。

カットボルを送信してくト これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。カット電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが設定しました。されます。
P ジャンプのハンドブックは進行中の作業です。高さ これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。パドルを送信してくジャンプのハンドブックは進行中の作業です。高さが設定しました。され

ます。 通常、より厚いシーい材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して使用されされる場合は、パドルを送信してくジャンプに連絡するか、参加してより、トーチは進行中の作業です。ピアス
のハンドブックは進行中の作業です。高さとカットのハンドブックは進行中の作業です。高さのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。ステップを手伝うことができる場合は、持ちました。つことができます。 設定しました。されている場合は、
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場合は、、トーチは進行中の作業です。一定しました。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてピアス高さから P ジャンプ高さ（P ジャンプ遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して進
み、そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。カット高さに連絡するか、参加して進んで溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切融水たまりを手伝うことができる場合は、効になっていません。果的ライセンシーであるに連絡するか、参加して「ジャンプ」します。

P ジャンプ遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。パドルを送信してくジャンプ遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が
設定しました。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、トーチがカット高さに連絡するか、参加して進む前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して P ジャンプ高さに連絡するか、参加して留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令ま
る場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ため、P ジャンプ高さが設定しました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。必須で
す。

最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった これに連絡するか、参加してより、M5 コマンドを手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。行してトーチを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してして上げる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、トーチが
カットのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してオンのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してなる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が設定しました。されます。 詳細については、に連絡するか、参加してつい
ては進行中の作業です。、カットのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが設定しました。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。
は進行中の作業です。、PowerMax通信してくが使用されされている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み有効になっていません。です。 0 = PowerMax のハンドブックは進行中の作業です。自
動され、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを力モードを手伝うことができる場合は、使用されします。

カットモード これに連絡するか、参加してより、現します。在選択されましされている場合は、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カットモードが設定しました。されます。
このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。、PowerMax通信してくが使用されされている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み有効になっていません。です。
1 =通常
2 = CPA（コンスタントパイロットアークは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
3 =ガウジ/マークは進行中の作業です。

THC

名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 モード 内容
State 0、1、2 Auto = THC ステータスは進行中の作業です。、[THC ENABLED]チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してよっ

て判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。したり、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。適切な M コードに連絡するか、参加してよって制御するしたりで
きます。
有効になっていません。=実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。適切なモードに連絡するか、参加してよって無効になっていません。に連絡するか、参加してされない限など、
り、THC は進行中の作業です。オンに連絡するか、参加してなります。

オートボルを送信してくトを手伝うことができる場合は、使
用されする場合は、

0、1 チェックは進行中の作業です。済みます。み= THC ターゲット電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをは進行中の作業です。、THC遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより限など、が切れた後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してアークは進行中の作業です。
電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、サンプリングする場合は、ことに連絡するか、参加してよって確認されるように、スピンドルモーターへのされます。 チェックは進行中の作業です。なし= THC

ターゲット電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをは進行中の作業です。、「カットボルを送信してくト」材料またはツールに必要であり、プログラマーがパラメータから取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれされます。
Velocity Anti Dive 

Enable（VAD）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
0、1、2 チェックは進行中の作業です。済みます。み= VelocityAnti-Dive が有効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。 オフ= VelocityAnti-

Dive が無効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。
Void Sense 

Enable

0、1 チェックは進行中の作業です。済みます。み=ボイド検知りません。が有効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。 オフ=ボイド検知りません。が無効になっていません。に連絡するか、参加して
なっています。

オーミックは進行中の作業です。プローブ
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
オーミックは進行中の作業です。プロー
ブイネーブルを送信してく

このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、オーミックは進行中の作業です。プローブ入力を手伝うことができる場合は、有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
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Note

オーミックプローブ入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。が独立していない場合でも、無効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたなっている場合でも、でも、オーミックプローブ LED はプローブ入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。のスの動き。テー
タスの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が示されませしますが独立していない場合でも、、オーミックプローブの結果は無視されます。は無視されます。されます。

シングルを送信してくカット
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
X軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さ これに連絡するか、参加してより、1回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。カットで移動され、する場合は、 X軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が設定しました。されます。
Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さ これに連絡するか、参加してより、1回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。カットで移動され、する場合は、 Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が設定しました。されます。
カットボタンを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
始するために、結果として

このハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、シングルを送信してくカットが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。

カッティングモード
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
メッシュモード このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、エキスパンドメタルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。のハンドブックは進行中の作業です。メッシュモードを手伝うことができる場合は、有効になっていません。または進行中の作業です。無

効になっていません。に連絡するか、参加してします。 このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、通常のハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。は進行中の作業です。いつでも有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してでき
ます。 さらに連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。モードは進行中の作業です。、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。適切な M コードを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして有効になっていません。ま
たは進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してできます。
メッシュモード：
-機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするが必要です。
-THC を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
-アークは進行中の作業です。 OK 信してく号すべてを外部とリンクするが失われた場合は、、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったしません。
-PowerMax通信してくが使用されされている場合は、場合は、、CPA モードが自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して選択されましされます。
詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、メッシュモード（エキスパンドメタルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

ArcOK を手伝うことができる場合は、無視する場合は、 このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、PlasmaC が ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、無視する場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、決定しました。します。 
このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、通常のハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。は進行中の作業です。いつでも有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してできます。 さら
に連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。モードは進行中の作業です。、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。適切な M コードを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してで
きます。
Arc OK モードを手伝うことができる場合は、無視します：
-マシンオプションを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、受けました。信してくする場合は、必要は進行中の作業です。ありません。
「トーチオン」信してく号すべてを外部とリンクするが出されます。
-THC を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
-アークは進行中の作業です。 OK 信してく号すべてを外部とリンクするが失われた場合は、、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったしません。
詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「アークは進行中の作業です。 OK を手伝うことができる場合は、無視する場合は、」を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

PowerMax通信してく
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Note

このフレームを制御する方法を下位レベルの制御がは、PM_PORT が独立していない場合でも、<return>machine_name> .ini ファイルの制御がの[PLASMAC]セクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされている
場合でも、に見つかりましたのみ表示されませされます。

名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
有効になっていません。 このハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、PowerMaxへのハンドブックは進行中の作業です。通信してくを手伝うことができる場合は、有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
スターテス PowerMax通信してくが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、これは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、表示します：接続するためのコードを作成しました。中の作業です。、

接続するためのコードを作成しました。済みます。み、通信してくエラー、または進行中の作業です。障害コード。

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「PowerMax通信してく」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

実行設定しました。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
保存のユーザーインターフェースと このハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、含まれています。むダイアログボックは進行中の作業です。スが表示されま

す。
マテリアルを送信してく-このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、現します。在表示されている場合は、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カットパラメータを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースと
します。
設定しました。-このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、THC、オーミックは進行中の作業です。プローブ、シングルを送信してくカット、カッティングモー
ド、および
PowerMax通信してく設定しました。。 [カットパラメータ]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースとされません。
両方-このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、実行パネルを送信してくに連絡するか、参加して表示される場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとします。
キャンセルを送信してく-このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、保存のユーザーインターフェースとせずに連絡するか、参加してダイアログボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じます。

リロード このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、実行パネルを送信してくに連絡するか、参加して表示されている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、再ロードし、現します。在選択されましされ
ている場合は、マテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、再表示します。 以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとした設定しました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、PowerMax のハンドブックは進行中の作業です。場合は、
再ロードを手伝うことができる場合は、押すかす前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して通信してくが有効になっていません。に連絡するか、参加してなり、そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。も有効になっていません。のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してなります。

新しいバージョンのしい このハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、新しいバージョンのしいマテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、マテリアルを送信してくファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してできます。 
ユーザーは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーが番号すべてを外部とリンクすると材料またはツールに必要であり、プログラマーが名のハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめられ、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。現します。在選択されましさ
れている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがから読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられます。 入力する場合は、と、PlasmaC は進行中の作業です。マテリアルを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、リ
ロードし、新しいバージョンのしいマテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、新しいバージョンのしいマテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カットパラメー
タを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーして保存のユーザーインターフェースとする場合は、必要があります。

消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切 このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、マテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 それを手伝うことができる場合は、押すかすと、ユーザーは進行中の作業です。
削除する必要があります。する場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーが番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめられ、ユーザーが確実である場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して再度の成功を収めたものもありました。
プロンプトが表示されます。 削除する必要があります。後の月曜日に開催されました。、マテリアルを送信してくファイルを送信してくが再ロードされ、ドロップダ
ウンリストに連絡するか、参加してデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してくが表示されます。

[保存のユーザーインターフェースと]ダイアログボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して示します。
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モニターパネルを送信してくは進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、さまざまな I / O のハンドブックは進行中の作業です。ステータスを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 Axis と Gmoccapy

のハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して同様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。モニターパネルを送信してくがあります。

名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 モード 内容
アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを 0、1 実際ののハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、表示します。
アークは進行中の作業です。 OK 1、2 ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ステータスを手伝うことができる場合は、示します。
トーチオン 0、1、2 トーチオン出力信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ステータスを手伝うことができる場合は、示します。
THC対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも 0、1、2 カット中の作業です。に連絡するか、参加して THC を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、か無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、かを手伝うことができる場合は、示します。
オーミックは進行中の作業です。プローブ 0、1、2 プローブが材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、検知りません。したことを手伝うことができる場合は、示します。
フロートスイッチ 0、1、2 フロートスイッチがアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなっている場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。
離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。脱がする場合は、 0、1、2 トーチ離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。脱がセンサーが作動され、している場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。
THC アクは進行中の作業です。ティブ 0、1、2 THC が Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加して制御するしている場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。
THC アップ 0、1、2 THC が Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して上昇を手伝うことができる場合は、命じている場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。
THCダウン 0、1、2 THC が Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげる場合は、ように連絡するか、参加して命令するしている場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。
VAD ロックは進行中の作業です。 0、1、2 カット速度の成功を収めたものもありました。が構成されました。パネルを送信してくで設定しました。された VAD しきい値のハンドブックは進行中の作業です。パーセンテージを手伝うことができる場合は、

下で、このドキュメントをコピー、配布、および回りまたは反ったため、THC が現します。在のハンドブックは進行中の作業です。高さでロックは進行中の作業です。されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。
ボイドセンスロックは進行中の作業です。 0、1 ボイドが検知りません。されたために連絡するか、参加して THC がロックは進行中の作業です。されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。

Note

オーミックプローブ LED は、オーミックプローブが独立していない場合でも、有効にする必要があります。 ドライバーがか無効にする必要があります。 ドライバーがかに見つかりました関係とともになく、プローブ入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。のスの動き。テータスの動き。
を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が示されませします。

ボタンパネルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。操作に連絡するか、参加して役立つボタンが含まれています。まれています。
両方のハンドブックは進行中の作業です。 GUI に連絡するか、参加しては進行中の作業です。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるなトーチ有効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試みボタンがあり、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくで
ユーザーがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してできます。 Axis に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 5 つのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーボタンがあり、Gmoccapy に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーボタン
があります。

軸の移動を協調制御できます。ボタンのハンドブックは進行中の作業です。レイアウト：
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Gmoccapy ボタンのハンドブックは進行中の作業です。レイアウト：

トーチのハンドブックは進行中の作業です。無効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試み/有効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試みボタンは進行中の作業です。、トーチのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試みと無効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、切り替えるえます。 このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、PlasmaC を手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。
に連絡するか、参加して実行したときに連絡するか、参加してデフォルを送信してくトで「トーチ無効になっていません。」に連絡するか、参加して設定しました。されており、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して
「トーチ有効になっていません。」に連絡するか、参加して変更する許可する場合は、必要があります。

このハンドブックは進行中の作業です。ボタンで「トーチ無効になっていません。」が表示されている場合は、場合は、、ロードされたプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、マシンは進行中の作業です。トーチ
を手伝うことができる場合は、発射するとコンピューターが再起動しますが、他の奇妙な症状がいくつもせずに連絡するか、参加してサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行します。 これは進行中の作業です。「ドライラン」と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、こともあります。

コントロールを送信してくパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ユーザーは進行中の作業です。トーチを手伝うことができる場合は、希望みます。 キャリッジが正の限界に移動のハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてパルを送信してくスし、高さ制御するを手伝うことができる場合は、手動され、で無効になっていません。に連絡するか、参加してし、一
時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。動され、作中の作業です。に連絡するか、参加して希望みます。 キャリッジが正の限界に移動のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。でマシンを手伝うことができる場合は、操作できます。 Axis と Gmoccapy は進行中の作業です。どちらも似デカルトシステムの回転単位ていますが、
Gmoccapy コントロールを送信してくパネルを送信してくがフィードと高速オーバーライドを手伝うことができる場合は、含まれています。む既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。フレームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して統合は、されている場合は、点を合わせてが異なります。
なります。

マシンがホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して戻ると、る場合は、と、トーチパルを送信してくスと高さオーバーライドがアイドルを送信してくモードと実行モードで永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して表示
されます。 マシンが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったモードに連絡するか、参加して入る場合は、と、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったモーション速度の成功を収めたものもありました。が有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 さまざまな状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
を手伝うことができる場合は、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して示します。
軸の移動を協調制御できます。コントロールを送信してくパネルを送信してく：

Gmoccapy コントロールを送信してくパネルを送信してく：
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トーチパルを送信してくス
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
パルを送信してくス このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。トーチを手伝うことができる場合は、パルを送信してくスします。
パルを送信してくスタイムのメンバーに連絡するか、参加してスライダー このハンドブックは進行中の作業です。スライダーは進行中の作業です。、パルを送信してくス時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してトーチがオンのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してなる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設

定しました。します。

高さのハンドブックは進行中の作業です。オーバーライド
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
高める場合は、 このハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすたびに連絡するか、参加して、構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。フレームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。[ボルを送信してくトあたりのハンドブックは進行中の作業です。高さ]

フィールを送信してくドで設定しました。された値だけトーチのハンドブックは進行中の作業です。高さが上がります。
低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い このハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすたびに連絡するか、参加して、構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。フレームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。[ボルを送信してくトあたりのハンドブックは進行中の作業です。高さ]

フィールを送信してくドで設定しました。された値だけトーチのハンドブックは進行中の作業です。高さが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くなります。
リセット このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、手動され、に連絡するか、参加してよる場合は、高さのハンドブックは進行中の作業です。上書きを手伝うことができる場合は、キャンセルを送信してくします。

一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしたモーション速度の成功を収めたものもありました。
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったした場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。インターフェースに連絡するか、参加してより、X / Y モーションがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスを手伝うことができる場合は、逆方
向に動かすようにドライブに命令するまたは進行中の作業です。順方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してたどる場合は、ことができます。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
Rev プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったした場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。

に連絡するか、参加して実行された最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 M3 コマンド、または進行中の作業です。 PlasmaC が実行を手伝うことができる場合は、試すことが提みたコマンドに連絡するか、参加して
到達する場合は、まで、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ってマシンを手伝うことができる場合は、逆方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、します。

モーションスピードスライ
ダー

このハンドブックは進行中の作業です。スライダーは進行中の作業です。、現します。在選択されましされている場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カットパラメータ
セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して表示される場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。カット送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。パーセンテージを手伝うことができる場合は、設定しました。しま
す。

Fwd プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったした場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで、
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ってマシンを手伝うことができる場合は、無期のスポンサーシップにより限など、に連絡するか、参加して前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。進させ、M3 コマンドを手伝うことができる場合は、ス
キップします。

失敗した場合、したカットからのハンドブックは進行中の作業です。高度の成功を収めたものもありました。なリカバリに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、カットリカバリを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
統計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。パネルを送信してくは進行中の作業です。、消耗品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。摩耗とジョブのハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、追跡の問題です。できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、統計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
これらのハンドブックは進行中の作業です。統計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ジョブと現します。在のハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。に連絡するか、参加してついて表示されます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが実行される場合は、と、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ジョブ統計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。がリセットされます。
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合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。値は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、[リセット]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加してリセットする場合は、ことも、[すべてリセット]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。し
てすべて一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加してリセットする場合は、こともできます。

Extras Panel に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ユーザーがカスタマイズからの初期のスポンサーシップによりできる場合は、 10個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。追加してボタンと、[会で大きな話し合いました。]ダイアログボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、表示す
る場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ボタンがあります。 会で大きな話し合いました。型フライス盤を制御する形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すライブラリを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、CAM ソフトウェアを手伝うことができる場合は、使用されせずに連絡するか、参加して、さまざま
な単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、すばやくプログラムのメンバーに連絡するか、参加してしてすばやく切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。できます。
会で大きな話し合いました。機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、会で大きな話し合いました。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すライブラリを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加してユーザーボタンのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、カスタムのメンバーに連絡するか、参加してユーザーボタンを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションで適切な編集を手伝うことができる場合は、行うことに連絡するか、参加してより、Extras パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加して
する場合は、ことができます。 これは進行中の作業です。、PlasmaC ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。動され、作に連絡するか、参加しては進行中の作業です。影響します。しません。
エクは進行中の作業です。ストラパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して変更する許可します。

EMBED_TAB_NAME = Extras
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EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_wizards -x {XID} -u 
./plasmac/plasmac_wizards  -
.py ./plasmac/plasmac_wizards.glade

に連絡するか、参加して：
#EMBED_TAB_NAME = Extras
#EMBED_TAB_COMMAND = gladevcp -c plasmac_wizards -x {XID} -u ./plasmac/  -
plasmac_wizards.py ./plasmac/plasmac_wizards.glade

3.16.7.1 必須コードコード
プリアンブルを送信してくコード、ポストアンブルを送信してくコード、および X / Y モーションコードを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、PlasmaC が G コード

プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して必須のハンドブックは進行中の作業です。 G コード構文は進行中の作業です。、カットを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 M3 $ 0 S1 と、カットを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、
ためのハンドブックは進行中の作業です。 M5 $ 0 のハンドブックは進行中の作業です。みです。
ユーザーが複数のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してせずに連絡するか、参加して PlasmaC を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、M3 $ 0S1 のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して M3S1 を手伝うことができる場合は、使用され

して切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。ジョブを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、M5 $ 0 のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して M5 を手伝うことができる場合は、使用されできます。

3.16.7.2 座標
推奨される場合は、 Z軸の移動を協調制御できます。設定しました。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされる場合は、たびに連絡するか、参加して、ジョイントホーミングが必要です。 これに連絡するか、参加してより、

LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。を手伝うことができる場合は、確立し、ソフト制限など、を手伝うことができる場合は、<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくで指定しました。された
値に連絡するか、参加して設定しました。して、通常のハンドブックは進行中の作業です。使用され中の作業です。に連絡するか、参加してマシンがハードストップに連絡するか、参加してクは進行中の作業です。ラッシュする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぎます。

マシンに連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがない場合は、、ユーザーは進行中の作業です。、ホーミングする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が<return>machine_name> .ini

ファイルを送信してくで指定しました。されたホームのメンバーに連絡するか、参加して座標です。に連絡するか、参加してある場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、必要があります。
マシンに連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがある場合は、場合は、、ジョイントがホームのメンバーに連絡するか、参加してされる場合は、と、指定しました。されたホームのメンバーに連絡するか、参加して座標です。に連絡するか、参加して移動され、します。
マシンのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、[すべてホームのメンバーに連絡するか、参加して]ボタンがある場合は、か、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。 適切な

ボタンを手伝うことができる場合は、使用されして、マシンを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して戻ると、します。
初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。したように連絡するか、参加して、PlasmaC を手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。めて使用されする場合は、ときは進行中の作業です。、トーチのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して何もないことを手伝うことができる場合は、確
認されるように、スピンドルモーターへのしてから、Z軸の移動を協調制御できます。MINIMUM_LIMIT で停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、まで Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ジョギングしてから、Z軸の移動を協調制御できます。で[タッチオフ]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。す
る場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ゼロオフセットに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して選択されまししました。 これを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。行う必要は進行中の作業です。ありませ
ん。

プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、移動され、のハンドブックは進行中の作業です。最上部から約しています。 5mm（0.196 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所までジョグします（Z軸の移動を協調制御できます。
MAXIMUM_LIMIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。PlasmaC は進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。に連絡するか、参加してすべてのハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ため、Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、このハンドブックは進行中の作業です。位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。
ままに連絡するか、参加してして駐車のスパークプラグとデザインが似ています。 それらは、中央の絶縁体によって分離します。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたときのハンドブックは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。。
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ユーザーが毎回りまたは反テーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。まったく同じ場所に連絡するか、参加して材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、場合は、、ユーザーは進行中の作業です。 CAM ソフトウェアに連絡するか、参加してよって確
立された対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 X0 Y0位置されます。に連絡するか、参加してマシンのハンドブックは進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ジョグし、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して両方のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、タッチオフする場合は、ことができます。
 ゼロオフセット。
ユーザーが材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、テーブルを送信してくに連絡するか、参加してランダムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、適切な位置されます。で X軸の移動を協調制御できます。と Y

軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、タッチオフする場合は、必要があります。

3.16.7.3 パストレランス
提供されるソフトウェアを特定するためのされている場合は、 RS274NGC_STARTUP_CODE ファイルを送信してく：metric_startup.ngc および imperial_startup.ngc は進行中の作業です。、

G64 コマンドのハンドブックは進行中の作業です。モーションブレンディングパスのハンドブックは進行中の作業です。許容値を手伝うことができる場合は、それぞれ 0.1mm および 0.004 "に連絡するか、参加して設定しました。します。P値は進行中の作業です。、
マシンがたどる場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。カットパスが逸脱がする場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、量に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。 LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がいずれか
のハンドブックは進行中の作業です。段です。階で E-stop 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、受けました。信してくした場合は、、パス許容値は進行中の作業です。デフォルを送信してくト（P値なし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。され、可能しなくなったな限など、り最高のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。
を手伝うことができる場合は、維持ちました。し、コーナのロビーでーを手伝うことができる場合は、丸める必要があります。めます。 これを手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぐに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、各ドライブには、G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ヘッダーに連絡するか、参加して適切な G64 コマンドと P

値を手伝うことができる場合は、配置されます。してパス許容値を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
メトリックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、：

G64 P0.1

インペリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、：
G64 P0.004

3.16.7.4 一時停止スイッチしたモーション
PlasmaC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、間が経つにつれて、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。カットパスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、再配置されます。で

きる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、機能しなくなったがあります。
このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。 Adaptive Feed Control（M52）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、必要があります（P1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったモーションを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 G コードのハンドブックは進行中の作業です。プリアンブルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行が含まれています。まれている場合は、必要があります。

M52 P1

一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったモーションを手伝うことができる場合は、いつでもオフに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されします。
M52 P0

3.16.7.5 カット終わらせない了時に一時停止スイッチ
このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されして、アークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、トーチ位置されます。に連絡するか、参加して「追いつき」、カットを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のさせる場合は、ことができます。 これ

は進行中の作業です。通常、より厚いシーい材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して必要であり、ステンレス鋼を切断するときに特に役立ちます。を手伝うことができる場合は、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、ときに連絡するか、参加して特に連絡するか、参加して役立ちます。
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このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、トーチがまだオンに連絡するか、参加してなっている場合は、間が経つにつれて、カットのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。ですべてのハンドブックは進行中の作業です。モーションが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったし
ます。 実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[カットパラメータ]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。[終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった]パラメータで設定しました。された滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（秒単な方法が求められました。
位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が経つにつれて過する間する場合は、と、PlasmaC は進行中の作業です。 M5 コマンドを手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。行してオフに連絡するか、参加してし、トーチを手伝うことができる場合は、上げます。

3.16.7.6 複数の読み取りの歴史ツール
PlasmaC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、カットプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されできる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、機能しなくなったがあります。 使用されする場合は、
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、PlasmaC で複数のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、必要があります。 有効になっていません。なツールを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 プラズからの初期のスポンサーシップによりマトーチ-通常のハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加して使用されされます。
 けがき針-材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。彫刻に連絡するか、参加して使用されされます。
 プラズからの初期のスポンサーシップによりマトーチ-スポッティングに連絡するか、参加して使用されされます（穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけを手伝うことができる場合は、支援するために作成されています。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ディンプルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
複数のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、使用されする場合は、正しいツールを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、M3 コマンドに連絡するか、参加して LinuxCNCツー

ルを送信してく番号すべてを外部とリンクする（$ n で指定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、必要があります。 例としては、：
 M3 $ 0 S1 は進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましして開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
 M3 $ 1S1 がスクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、選択されましして開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
 M3 $ 2S1 がプラズからの初期のスポンサーシップによりマスポッティングツールを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましします。
複数のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ユーザーは進行中の作業です。<return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、編集す
る場合は、必要があります。
から：

setp plasmac.multi-tool 0

に連絡するか、参加して：
setp plasmac.multi-tool 1

スクは進行中の作業です。ライブで複数のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ユーザーが X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、 LinuxCNCツールを送信してくテーブルを送信してく
に連絡するか、参加して追加してする場合は、必要があります。 tool.tbl ファイルを送信してくは進行中の作業です。、<return>machine_name>構成されました。フォルを送信してくダーに連絡するか、参加してあります。 ツールを送信してく 0 は進行中の作業です。プラ
ズからの初期のスポンサーシップによりマトーチに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられ、ツールを送信してく 1 は進行中の作業です。スクは進行中の作業です。ライブに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられます。 ツールを送信してくは進行中の作業です。 TnM6 コマンドで選択されましされ、
選択されましされたツールを送信してくに連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、適用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 G43H0 コマンドが必要です。 LinuxCNCツールを送信してくテーブルを送信してくとツールを送信してく
コマンドは進行中の作業です。、ユーザーがプラズからの初期のスポンサーシップによりマトーチに連絡するか、参加して加してえてスクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み機能しなくなったする場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。する場合は、
ことが重要です。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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3.16.7.7 速度低下げる
Motion.analog-out-03 という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンがあり、M67（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所/ M68（即時の）リアルタイム拡張を試すことが提）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドを手伝うことができる場合は、使用され

して G コードで変更する許可できます。 このハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。、コマンドで指定しました。されたパーセンテージまで速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげます。
Synchronized withMotion と Immediate のハンドブックは進行中の作業です。違いを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、ことが重要です。

 M67（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-指定しました。された出力（たとえば、P2（THC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。モーションコマ
ンドのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して発生し続けました。します。 後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンドがない場合は、、出力のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。発生し続けました。しません。 M67 のハンドブックは進行中の作業です。
直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してモーションコード（たとえば、G0 または進行中の作業です。 G1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

 M68（即時の）リアルタイム拡張を試すことが提）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、モーションコントローラに連絡するか、参加してよって受けました。信してくされる場合は、とすぐに連絡するか、参加して実行されます。 こ
れらは進行中の作業です。モーションと同期のスポンサーシップによりしていないため、ブレンドが壊して取り除くことです。そのためれます。 つまり、これらのハンドブックは進行中の作業です。コードがアクは進行中の作業です。ティブな
モーションコードのハンドブックは進行中の作業です。途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのため中の作業です。で使用されされている場合は、場合は、、モーションは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしてこれらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブ
に連絡するか、参加してします。

例としては、：
 M67 E3 Q0 は進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。 100％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。します。
 M67 E3 Q40 は進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。 40％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。します。
 M67 E3 Q60 は進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。 60％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。します。
 M67 E3 Q100 は進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。 100％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。します。

許可される場合は、最小さな改善を要求パーセンテージは進行中の作業です。 10％減らし、それをで、これより低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い値は進行中の作業です。 10％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。されます。
許可される場合は、最大パーセンテージは進行中の作業です。 100％減らし、それをで、これを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、値は進行中の作業です。 100％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。されます。
ユーザーがこのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。プリアンブルを送信してくとポストアンブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して M68 E3

Q0 を手伝うことができる場合は、追加してして、マシンが既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としておよび終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が賢さよりも優れています。明したこのペーパーを参照してください。です。
ヒンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が結果は無視されます。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が達成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がする別する方法を説明するの方法を下位レベルの制御がは、乗数と標準的なと標準的なもに見つかりました F＃<return>_ hal [plasmac.cut-feed-rate]を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すること標準的なです。

例としては、えば：
F[#<_hal[plasmac.cut-feed-rate] * 0.6] 重要

重要
G コード THC お勧めします。よび側面図を指します。速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がベースの動き。の THC は、カッター補正するが独立していない場合でも、有効にする必要があります。 ドライバーがな場合でも、は使用できます。できません。 エラーメッ
セージが独立していない場合でも、表示されませされます。

警告
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実行パネルの制御がのカットフィードレートが独立していない場合でも、ゼロに見つかりました設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされている場合でも、、PlasmaC は THC 計算に見つかりました
motion.requested-velocity（G コードの標準フィードレート呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構しで設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し）を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。します。 これは、速
度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がベースの動き。の THC を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実装されたため、する信頼できる方法ではないため、お勧めしません。できる方法を下位レベルの制御がではないため、お勧めします。勧めします。めしません。

Note

CutFeedRate へのすべての参照してください。は、実行パネルの制御がに見つかりました表示されませされるカットフィードレート値であることを確認してくを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。します。

3.16.7.8 マテリアルハンドリング
マテリアルを送信してくハンドリングは進行中の作業です。、コンフィギュレーターのハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してマシン構成されました。用されに連絡するか、参加して作成されました。されたマテリアルを送信してくファイルを送信してく

を手伝うことができる場合は、使用されし、ユーザーが既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してく設定しました。を手伝うことができる場合は、便利に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとして、手動され、または進行中の作業です。 G コードを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す
ことができる場合は、ように連絡するか、参加してします。 結果のハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してくファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。<return>machine_name> _material.cfg です。

PlasmaC では進行中の作業です。、マテリアルを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 代わりに連絡するか、参加して、ユーザーは進行中の作業です。実行パネルを送信してくから手動され、
でカットパラメータを手伝うことができる場合は、変更する許可できます。 また、自動され、マテリアルを送信してく変更する許可を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 ユーザーがこのハンドブックは進行中の作業です。
機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されしたくない場合は、は進行中の作業です。、G コードファイルを送信してくから材料またはツールに必要であり、プログラマーが変更する許可コードを手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるできます。
材料またはツールに必要であり、プログラマーがファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーが番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、連続するためのコードを作成しました。している場合は、必要は進行中の作業です。なく、番号すべてを外部とリンクする順に連絡するか、参加してなっている場合は、必要もありません。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。変数は進行中の作業です。必須であり、マテリアルを送信してくファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ロード時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してエラーメッセージが見したのはそこでした。つからない場合は、は進行中の作業です。エラーメッ

セージが表示されます。
 PIERCE_HEIGHT

 PIERCE_DELAY

 CUT_HEIGHT

 CUT_SPEED

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。変数は進行中の作業です。オプションです。 それらが検出されないか、値が割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられていない場合は、、値 0 が割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられ、
エラーメッセージは進行中の作業です。表示されません。
 NAME

 KERF_WIDTH

 THC

 PUDDLE_JUMP_HEIGHT

 PUDDLE_JUMP_DELAY

 CUT_AMPS

 CUT_VOLTS

 PAUSE_AT_END
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 GAS_PRESSURE

 CUT_MODE

警告
変数が独立していない場合でも、 G コードを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行するための要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するである場合でも、、変数が独立していない場合でも、含まれている場合は、まれていること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確認してくするのはオペレーター
の責任です。

マテリアルを送信してくファイルを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されします。
[MATERIAL_NUMBER_1]
NAME = name
KERF_WIDTH = value
THC = value (0 = off, 1 = on)
PIERCE_HEIGHT = value
PIERCE_DELAY = value
PUDDLE_JUMP_HEIGHT = value
PUDDLE_JUMP_DELAY = value
CUT_HEIGHT = value
CUT_SPEED = value
CUT_AMPS = value (for info only unless PowerMax communications is enabled)
CUT_VOLTS = value (modes 0 & 1 only, if not using auto voltage sampling)
PAUSE_AT_END = value
GAS_PRESSURE = value (only used for PowerMax communications)
CUT_MODE = value (only used for PowerMax communications)

実行パネルを送信してくから、新しいバージョンのしいマテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してしたり、マテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。したり、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集したり
する場合は、ことができます。 g コードファイルを送信してくで魔法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。コメントを手伝うことができる場合は、使用されしてこれを手伝うことができる場合は、実現します。する場合は、ことも可能しなくなったです。

LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。に連絡するか、参加して、テキストエディタを手伝うことができる場合は、使用されしてマテリアルを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集できます。 変更する許可を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとしたら、
実行パネルを送信してくで[再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。み]を手伝うことができる場合は、押すかして、材料またはツールに必要であり、プログラマーがファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。みします。

手動され、のハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してくハンドリングのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ユーザーは進行中の作業です。 G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。マテリ
アルを送信してくリストからマテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、手動され、で選択されましします。 実行パネルを送信してくで材料またはツールに必要であり、プログラマーがリストを手伝うことができる場合は、使用されして材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ことに連絡するか、参加して加してえ
て、ユーザーは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドで MDI を手伝うことができる場合は、使用されして材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、変更する許可できます。

M190 Pn

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、手動され、のハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーが選択されまし方法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されしてカットを手伝うことができる場合は、成されました。功させる場合は、ために連絡するか、参加して必要な最小さな改善を要求限など、のハンドブックは進行中の作業です。コードです。
F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>
M3 $0 S1
.
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.
M5 $0

Note

手動きが独立していない場合でも、のマテリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がハンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グでは、ユーザーはジョブ全にロードする前に体でで 1 つのマテリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がのみに見つかりました制限り、引き続き使用できます。されます。

自動され、マテリアルを送信してくハンドリングのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ユーザーは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくに連絡するか、参加してコマンドを手伝うことができる場合は、追加してして、PlasmaC がマテリ
アルを送信してくを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して変更する許可できる場合は、ように連絡するか、参加してします。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、使用されして、PlasmaC が材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して変更する許可できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことができます。
 M190Pn-現します。在表示されている場合は、品だけを相互に接続できるモジュール目を集めたを手伝うことができる場合は、品だけを相互に接続できるモジュール目を集めた番号すべてを外部とリンクする n に連絡するか、参加して変更する許可します。
 M66 P3 L3 Q1-PlasmaC が材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、正常に連絡するか、参加して変更する許可したことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待つために連絡するか、参加して、わずかな遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ（このハンドブックは進行中の作業です。例としては、で

は進行中の作業です。 1秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、追加してします。
 F＃<return>_ hal [plasmac.cut-feed-rate]>-カット送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、、実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[カットパラメータ]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して表示さ

れている場合は、送り速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して設定しました。します。
自動され、マテリアルを送信してくハンドリングのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コードは進行中の作業です。示されている場合は、順序を指定します。で適用されする場合は、必要があります。 1 つまたは進行中の作業です。複数

のハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーが変更する許可コマンドを手伝うことができる場合は、含まれています。むG コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してがロードされている場合は、場合は、、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ロード中の作業です。に連絡するか、参加して最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがが
実行パネルを送信してくに連絡するか、参加して表示されます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、自動され、材料またはツールに必要であり、プログラマーが選択されまし方法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されしてカットを手伝うことができる場合は、成されました。功させる場合は、ために連絡するか、参加して必要な最小さな改善を要求
限など、のハンドブックは進行中の作業です。コードです。

M190 Pn
M66 P3 L3 Q1
F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>
M3 $0 S1
.
.
M5 $0

このハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションは進行中の作業です。、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、 PlasmaC マテリアルを送信してくファイルを送信してくに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされま
す。 また、手動され、のハンドブックは進行中の作業です。ユーザー入力から入力フィールを送信してくドへのハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、こともできます。

このハンドブックは進行中の作業です。段です。階で利用されできる場合は、変換に使用される、より安価なは進行中の作業です。、SheetCam と Fusion360 のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。みです。
SheetCamツールを送信してくテーブルを送信してくは進行中の作業です。完全に機であり、変換に使用される、より安価なは進行中の作業です。完全に機に連絡するか、参加して自動され、化し、スクリプトを作成するための多くの試みされています。 SheetCamツールを送信してくファイルを送信してくは進行中の作業です。、

SheetCam.tools形式に公開されました。である場合は、必要があります。
Fusion360ツールを送信してくテーブルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。必須フィールを送信してくドのハンドブックは進行中の作業です。すべてが含まれています。まれていないため、ユーザーは進行中の作業です。不足しています。 バグや提している場合は、パラ

メーターのハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめられます。 Fusion360ツールを送信してくファイルを送信してくは進行中の作業です。 Fusion360.json形式に公開されました。である場合は、必要があります。
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ユーザーが変換に使用される、より安価なしたい別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。 CAM ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。フォーマットを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、LinuxCNC フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。
PlasmaC フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してセクは進行中の作業です。ションで新しいバージョンのしいトピックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、作成されました。して、このハンドブックは進行中の作業です。追加してを手伝うことができる場合は、リクは進行中の作業です。エストしてください。

Materialverter は進行中の作業です。、ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリで materialverter.py を手伝うことができる場合は、ダブルを送信してくクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して GUI ファイルを送信してくマネー
ジャから実行する場合は、か、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、入力して実行できます。

python〜 / linuxcnc / configs / <machine_name> /materialverter.py
これに連絡するか、参加してより、Materialverterダイアログが表示されます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、選択されましします。
 手動され、-新しいバージョンのしいマテリアルを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、手動され、で作成されました。します。
 SheetCam-SheetCamツールを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、変換に使用される、より安価なします。
 Fusion360-Fusion360ツールを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、変換に使用される、より安価なします。
SheetCam のハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。み、ユーザーがメトリックは進行中の作業です。または進行中の作業です。インペリアルを送信してく出力ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、必要とする場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、選択されましし
ます。
変換に使用される、より安価なする場合は、：
1. 変換に使用される、より安価なする場合は、入力ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましします。
2. 書き込む」という選択を行います。む出力ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましします。 これは進行中の作業です。通常、〜/ linuxcnc / configs / <return>machine_name> _material.cfg に連絡するか、参加して

なります。 必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、ユーザーは進行中の作業です。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましし、<return>machine_name> _material.cfg ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、手
動され、で編集できます。

3. [作成されました。/変換に使用される、より安価な]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、新しいバージョンのしいマテリアルを送信してくファイルを送信してくが作成されました。されます。
手動され、作成されました。または進行中の作業です。 Fusion360 変換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。両方で、ダイアログが表示され、入力用されに連絡するか、参加して使用され可能しなくなったなすべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターが
表示されます。 ***でマークは進行中の作業です。されたエントリは進行中の作業です。必須であり、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。エントリは進行中の作業です。ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ニーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじ
てオプションです。
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Note

ユーザーが独立していない場合でも、〜/ linuxcnc / configs / <return>machine_name> _material.cfg を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が選択されていない限り表示されませし、ファイルの制御がが独立していない場合でも、すでに見つかりました存するために在の工具交換プログする場
合でも、、ファイルの制御がは上書きされないため、きされます。

G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。「マジックは進行中の作業です。コメント」を手伝うことができる場合は、使用されして、新しいバージョンのしい素材を手伝うことができる場合は、追加してしたり、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。素材を手伝うことができる場合は、編集したりす
る場合は、ことができます。 フォーマットルを送信してくールを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 コメント全に機体を手伝うことができる場合は、括弧の最大偏差がで囲で、理事会はこれに同意しました。む必要があります。
 マジックは進行中の作業です。コメントのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してする場合は、必要があります：（o =

 等号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、スペースを手伝うことができる場合は、入れずに連絡するか、参加して各ドライブには、パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。ける場合は、必要があります。
 必須パラメーターは進行中の作業です。マジックは進行中の作業です。コメントに連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、必要があります（オプション 0 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 nu と na は進行中の作業です。必要あ

りません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 オプション 0 を手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、G コードファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数とタイプのハンドブックは進行中の作業です。マジックは進行中の作業です。コメントを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができま

す。G コードファイルを送信してくに連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。オプション 0 コメントが見したのはそこでした。つかった場合は、は進行中の作業です。、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して見したのはそこでした。つかったコメントのハンドブックは進行中の作業です。み
が使用されされます。

 オプション 1 および/または進行中の作業です。オプション 2 に連絡するか、参加して加してえてオプション 0 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、オプション 0 のハンドブックは進行中の作業です。コメント
を手伝うことができる場合は、 G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。コメントに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
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オプションは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
オプション 内容
0 一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるなデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 こ

のハンドブックは進行中の作業です。オプションで追加してされた材料またはツールに必要であり、プログラマーが情報が含まれています。は進行中の作業です。、手動され、のハンドブックは進行中の作業です。リ
ロードまたは進行中の作業です。 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。再起動され、に連絡するか、参加してよって破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは棄されされ
ます。

1 指定しました。された数が存のユーザーインターフェースと在しない場合は、は進行中の作業です。、新しいバージョンのしい材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、追
加してします。

2 指定しました。された数が存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してくを手伝うことができる場合は、
上書きします。指定しました。された数が存のユーザーインターフェースと在しない場合は、は進行中の作業です。、
新しいバージョンのしい材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、追加してします。

必須パラメーターは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
o 使用されする場合は、オプションを手伝うことができる場合は、選択されましします。
nu 材料またはツールに必要であり、プログラマーが番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、設定しました。します（オプション 0 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。必要あり

ません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
na 材料またはツールに必要であり、プログラマーが名を手伝うことができる場合は、設定しました。します（オプション 0 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。必要ありま

せん）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
ph ピアスのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
pd ピアス遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
ch カットのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
fr 送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。

オプションのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
kw 切り口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
th THC ステータスを手伝うことができる場合は、設定しました。します（0 =無効になっていません。、1 =有

効になっていません。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
ca カットアンペアを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
cv カット電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
pe 終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッでのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
gp ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを（PowerMax）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
cm カットモード（PowerMax）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
jh 水たまりのハンドブックは進行中の作業です。ジャンプのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
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jd 水たまりのハンドブックは進行中の作業です。ジャンプ遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、設定しました。します。

完全に機な例としては、：
(o=1, nu=2, na=5mm Mild Steel 40A, ph=3.1, pd=0.1, ch=0.75, fr=3000, kw=0.5, th=1, ca=45,  -
cv=110, pe=0.1, gp=5, cm=1, jh=0, jd=0)

3.16.7.9 THC（入力）トーチ高さコントローラー）
THC は進行中の作業です。、実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 THC フレームのメンバーに連絡するか、参加してから制御するできます。
実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 THC セクは進行中の作業です。ションで THC が無効になっていません。に連絡するか、参加してなっていない場合は、は進行中の作業です。、G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してから直接 THC を手伝うことができる場合は、有効になっていません。

または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、こともできます。
PlasmaC は進行中の作業です。、実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[自動され、ボルを送信してくトを手伝うことができる場合は、使用され]チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとする場合は、制御する電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、使用されします。

1. Use Auto Volts がチェックは進行中の作業です。されている場合は、場合は、、実際ののハンドブックは進行中の作業です。カット電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをは進行中の作業です。カット開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してサンプリングされます。 
アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、安定しました。させる場合は、ために連絡するか、参加して、PlasmaC は進行中の作業です。、電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、サンプリングする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 THC セクは進行中の作業です。ショ
ンのハンドブックは進行中の作業です。[遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ]フィールを送信してくドに連絡するか、参加して表示される場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて待機します。 サンプリングされた電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをは進行中の作業です。、トーチのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、
ためのハンドブックは進行中の作業です。ターゲット電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをとして使用されされます。

2. [自動され、ボルを送信してくトを手伝うことができる場合は、使用され]がチェックは進行中の作業です。されていない場合は、、実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[カットパラメータ]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して[カットボルを送信してく
ト]として表示される場合は、電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが、トーチのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ターゲット電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをとして使用されされます。

THC は進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。が CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。 99.9％減らし、それをに連絡するか、参加して達する場合は、までアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなりません。
G コード THC

THC は進行中の作業です。、実行パネルを送信してくで THC が無効になっていません。に連絡するか、参加してなっていない場合は、、M コード M62-M65 で motion.digital-out-02 ピンを手伝うことができる場合は、設
定しました。または進行中の作業です。リセットする場合は、ことに連絡するか、参加してより、G コードから直接無効になっていません。または進行中の作業です。有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。
 M62 P2 は進行中の作業です。 THC（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします
 M63 P2 は進行中の作業です。 THC（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします
 M64 P2 は進行中の作業です。 THC を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします（すぐに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M65 P2 は進行中の作業です。 THC を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします（すぐに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
Synchronized withMotion と Immediate のハンドブックは進行中の作業です。違いを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、ことが重要です。
 M62 および M63（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-指定しました。された出力（たとえば、P2（THC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。

モーションコマンドのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して発生し続けました。します。 後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンドがない場合は、、出力のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。発生し続けました。しま
せん。 M62 または進行中の作業です。 M63 のハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してモーションコード（たとえば、G0 または進行中の作業です。 G1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お
勧めします。めします。

 M64 および M65（即時の）リアルタイム拡張を試すことが提）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、モーションコントローラに連絡するか、参加してよって受けました。信してくされる場合は、とすぐに連絡するか、参加して実行さ
れます。 これらは進行中の作業です。モーションと同期のスポンサーシップによりしていないため、ブレンドが壊して取り除くことです。そのためれます。 つまり、これらのハンドブックは進行中の作業です。コードがアクは進行中の作業です。
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ティブなモーションコードのハンドブックは進行中の作業です。途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのため中の作業です。で使用されされている場合は、場合は、、モーションは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしてこれらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、ア
クは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してします。

速度の成功を収めたものもありました。ベースのハンドブックは進行中の作業です。 THC

カット速度の成功を収めたものもありました。が CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。パーセンテージ（構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 THC フレームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 VAD しきい値％減らし、それを値で定しました。義する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、および
回りまたは反る場合は、と、カット速度の成功を収めたものもありました。が CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。少なくともなくとも 99.9％減らし、それをに連絡するか、参加して戻ると、る場合は、まで THC がロックは進行中の作業です。されます。 これは進行中の作業です。、モニター
パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 THCベロシティロックは進行中の作業です。インジケーターが点を合わせて灯したり、マシンする場合は、ことで明したこのペーパーを参照してください。らかに連絡するか、参加してなります。
速度の成功を収めたものもありました。ベースのハンドブックは進行中の作業です。 THC は進行中の作業です。、鋭い角で減速または停止しまい角を得ることができます。や小さな改善を要求さな穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、で速度の成功を収めたものもありました。が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびしたときに連絡するか、参加してトーチのハンドブックは進行中の作業です。高さが変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぎます。
ベロシティリダクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、ベロシティベースのハンドブックは進行中の作業です。 THC に連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して影響します。する場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。する場合は、ことが重要です。

1. カットのハンドブックは進行中の作業です。途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのため中の作業です。でベロシティリダクは進行中の作業です。ションが呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、と、THC がロックは進行中の作業です。されます。
2. THC は進行中の作業です。、VAD しきい値を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、値に連絡するか、参加して戻ると、すことに連絡するか、参加してよって速度の成功を収めたものもありました。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがキャンセルを送信してくされる場合は、までロックは進行中の作業です。されたままに連絡するか、参加して

なり、トーチは進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加して CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。 99.9％減らし、それをに連絡するか、参加して達します。

3.16.7.10 カッター補正
LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、選択されまししたマテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カットパラメータのハンドブックは進行中の作業です。カーフ幅に高まり始めています。で指定しました。された量だけ、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。

プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。カットパスを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、機能しなくなったがあります。 これは進行中の作業です。、G コードが公称カットパスに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加して
されており、ユーザーがさまざまな厚いシーさのハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがでプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行して、一貫したタイムラインですべてを必したサイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、確保する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して
役立つ場合は、に連絡するか、参加して役立ちます。
カッター補正を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ユーザーは進行中の作業です。切り口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、幅に高まり始めています。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンで G41.1、G42.1、および G40 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要

があります。
 G41.1 D＃<return>_ hal [plasmac_run.kerf-width-f]>：プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加してトーチを手伝うことができる場合は、オフセットします
 G42.1 D＃<return>_ hal [plasmac_run.kerf-width-f]>：プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスのハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加してトーチを手伝うことができる場合は、オフセットします
 G40 は進行中の作業です。カッター補正を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してします

重要
カッター補正するが独立していない場合でも、有効にする必要があります。 ドライバーがな G コード THC である場合でも、、速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がベースの動き。の THC お勧めします。よび側面図を指します。オーバーカットは使用できます。できま
せん。 エラーメッセージが独立していない場合でも、表示されませされます。

3.16.7.11 初期モーション高さ検知（入力）IHS）スキップ
IHS は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。いずれかでスキップできます。

1. THC が無効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、カットのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてが最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して成されました。功したプローブからのハンドブックは進行中の作業です。スキップ IHS距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。よりも小さな改善を要求さ
い場合は、、IHS スキップが発生し続けました。します。

2. THC が有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、カットのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてが最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。カットのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のから IHS を手伝うことができる場合は、スキップする場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。よりも小さな改善を要求さ
いと、IHS スキップが発生し続けました。します。
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Skip IHS のハンドブックは進行中の作業です。値がゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、IHS スキップは進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してなります。
カット中の作業です。に連絡するか、参加してエラーが発生し続けました。する場合は、と、スキップ IHS が有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。カットのハンドブックは進行中の作業です。 IHS スキップが無効になっていません。に連絡するか、参加して

なります。

3.16.7.12 プロービング
プロービングは進行中の作業です。、オームのメンバーに連絡するか、参加してセンシングまたは進行中の作業です。フロートスイッチのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、使用されして実行できます。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。

を手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、ことも可能しなくなったです。そのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、フロートスイッチは進行中の作業です。オーミックは進行中の作業です。プロービングへのハンドブックは進行中の作業です。フォールを送信してくバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、
提供されるソフトウェアを特定するためのします。

マシンのハンドブックは進行中の作業です。トーチがオーミックは進行中の作業です。プロービングを手伝うことができる場合は、サポートしていない場合は、、ユーザーは進行中の作業です。トーチのハンドブックは進行中の作業です。横に連絡するか、参加して別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。プローブ
を手伝うことができる場合は、置されます。くことができます。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ユーザーは進行中の作業です。トーチのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してプローブを手伝うことができる場合は、伸ばします。 プローブはトーチの下の最ばします。 プローブは進行中の作業です。トーチのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。最
小さな改善を要求カット高さを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて伸ばします。 プローブはトーチの下の最びては進行中の作業です。ならず、Z軸の移動を協調制御できます。オフセット距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。構成されました。パネルを送信してくに連絡するか、参加してオームのメンバーに連絡するか、参加してプローブオフセットとして入
力する場合は、必要があります。

プロービングのハンドブックは進行中の作業です。セットアップは進行中の作業です。、構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プロービングフレームのメンバーに連絡するか、参加してで行われます。 プロービング速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、構
成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。モーションフレームのメンバーに連絡するか、参加してで制御するされます。

PlasmaC は進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作するがフロートスイッチ内でオーバーランを手伝うことができる場合は、吸い収めたものもありました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な動され、きを手伝うことができる場合は、している場合は、限など、り、Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。全に機
速度の成功を収めたものもありました。でプローブできます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。フロートスイッチのハンドブックは進行中の作業です。移動され、が適切な場合は、、ユーザーは進行中の作業です。プローブのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。
MINIMUM_LIMIT のハンドブックは進行中の作業です。近くにありますくに連絡するか、参加して設定しました。し、すべてのハンドブックは進行中の作業です。プローブを手伝うことができる場合は、全に機速力で行うことができます。
一部のハンドブックは進行中の作業です。フロートスイッチは進行中の作業です。、最終的ライセンシーであるなプローブアップを手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。過する間剰な時間としてプローブシーケンスな時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてとしてプローブシーケンス

に連絡するか、参加して現します。れる場合は、大きなスイッチングヒステリシスを手伝うことができる場合は、示す可能しなくなった性があります。があります。
 このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。、ファイナのロビーでルを送信してくプローブのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、上げる場合は、ことで短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。縮したプラズマアークがゾーンできます。
 このハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。、サーボサイクは進行中の作業です。ルを送信してくあたり 0.001mm（0.000039 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。
 <return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことで、このハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、最大 10倍に連絡するか、参加して上げる場合は、こと

ができます。
setp plasmac.probe-final-speed n

ここで、n は進行中の作業です。 1〜10 のハンドブックは進行中の作業です。値です。 このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、できる場合は、だけ低く、パス許容値が指定されていないマシンで最く保つことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、最終的ライセンシーであるな高さがわずかに連絡するか、参加して変化し、スクリプトを作成するための多くの試みし、最終的ライセンシーであるな高さを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して徹底的ライセンシーであるなプローブテ

ストが必要に連絡するか、参加してなります。
このハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。値は進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。プロービングに連絡するか、参加して影響します。する場合は、ため、ユーザーがオーミックは進行中の作業です。プロービングを手伝うことができる場合は、使用されし、ユーザー

がこのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。値を手伝うことができる場合は、変更する許可した場合は、、ユーザーは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。変更する許可とフロート移動され、を手伝うことができる場合は、補正する場合は、ために連絡するか、参加して必要なオフセットを手伝うことができる場合は、設
定しました。する場合は、ために連絡するか、参加してプローブテストを手伝うことができる場合は、行う必要があります。

このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。信してく頼性があります。は進行中の作業です。、フロートスイッチのハンドブックは進行中の作業です。再現します。性があります。と同程度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してなります。
Note
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プローブの高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。さは、Z 軸によって生成されるツールとワークピースの動き。の MINIMUM_LIMIT より上の高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。さを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。します。

3.16.7.13 カットタイプ
PlasmaC では進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、カットモードが可能しなくなったです。
1. ピアスとカット-ロードされた G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行して、ピアスしてからカットします。
2. ピアスのハンドブックは進行中の作業です。み-ロードされた G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、変換に使用される、より安価なしてから、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行して、M3S1 または進行中の作業です。 M3 $ 

0S1 コマンド位置されます。でのハンドブックは進行中の作業です。み材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、ピアスします。 Scribe（M3 $ 1 S1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および Spotting（M3 $ 2 S1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンド
は進行中の作業です。無視され、これらのハンドブックは進行中の作業です。場所で貫したタイムラインですべてを必通は進行中の作業です。行われません。

ピアスオンリーモードは進行中の作業です。、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加してトーチと干渉する場合は、ために連絡するか、参加してピアスから材料またはツールに必要であり、プログラマーが表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なドロスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、可
能しなくなった性があります。がある場合は、厚いシーい材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して役立ちます。 これに連絡するか、参加してより、カットする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してシート全に機体に連絡するか、参加して穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびけてきれいに連絡するか、参加してする場合は、ことがで
きます。

これに連絡するか、参加してより、寿命に連絡するか、参加して近くにありますい消耗品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、ピアシングに連絡するか、参加して使用されし、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加して使用されできる場合は、優れています。れた消耗品だけを相互に接続できるモジュールと交換に使用される、より安価なする場合は、こともで
きます。

このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。 2 つあります。
1. デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。カスタムのメンバーに連絡するか、参加してユーザーボタンを手伝うことができる場合は、使用されして、カットタイプを手伝うことができる場合は、切り替えるえます。
2. 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。カットのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、追加してして、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピアスのハンドブックは進行中の作業です。みモードを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加して

します。
#<pierce-only> = 1

カスタムのメンバーに連絡するか、参加してユーザーボタンを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、、カットタイプが切り替えるえられる場合は、と、PlasmaC は進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーである
に連絡するか、参加してリロードします。

3.16.7.14 穴あけ用）あけ用）-イントロ
カットする場合は、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることは進行中の作業です。、カットする場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。厚いシーさのハンドブックは進行中の作業です。 1.5倍以上に連絡するか、参加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
また、直径と長さを含めること 32mm（1.26 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所未満ののハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、は進行中の作業です。、プロファイルを送信してくカットに連絡するか、参加して使用されされる場合は、送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 60％減らし、それをでカットする場合は、こと

を手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。これに連絡するか、参加してより、速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。制約しています。に連絡するか、参加してより THC もロックは進行中の作業です。アウトされます。
PlasmaC は進行中の作業です。、通常CAM ポストプロセッサ（PP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって設定しました。される場合は、 G コードコマンドを手伝うことができる場合は、利用されして穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけを手伝うことができる場合は、支
援するために作成されています。できます。ユーザーが PP を手伝うことができる場合は、持ちました。っていない場合は、、または進行中の作業です。ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。 PP がこれらのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。を手伝うことができる場合は、サポートしていない場
合は、、PlasmaC は進行中の作業です。 G コードを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して適応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもさせる場合は、ことができます。 スーツ。 このハンドブックは進行中の作業です。自動され、モードは進行中の作業です。デフォルを送信してくトで無効になっていません。
に連絡するか、参加してなっています。
小さな改善を要求さな穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。品だけを相互に接続できるモジュール質を手伝うことができる場合は、向に動かすようにドライブに命令する上させる場合は、ために連絡するか、参加して利用されできる場合は、 3 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。があります。

1. 速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、および-速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。約しています。 60％減らし、それをに連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびさせます。
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2. アークは進行中の作業です。ドウェルを送信してく（終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-動され、きが停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、間が経つにつれて、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からでトーチを手伝うことができる場合は、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてオンに連絡するか、参加してして、アークは進行中の作業です。
が追いつくように連絡するか、参加してします。

3. オーバーカット-穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からでトーチを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してしてから、パスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って続するためのコードを作成しました。行します。
Note

Arc Dwell と標準的な Overcut の両方が独立していない場合でも、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が時に見つかりましたアクティブな場合でも、、Overcut が独立していない場合でも、優先されます。

重要
カッター補正するが独立していない場合でも、有効にする必要があります。 ドライバーがな場合でも、、オーバーカットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すること標準的なはできません。 エラーメッセージが独立していない場合でも、表示されませされ
ます。

3.16.7.15 穴あけ用）あけ用）
G コードコマンドは進行中の作業です。、CAM ポストプロセッサ（PP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。手動され、コーディングのハンドブックは進行中の作業です。いずれかに連絡するか、参加してよって設定しました。できま

す。
穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけ速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最減
穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびける場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでとす必要がある場合は、場合は、、ユーザーは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。M67E3 

Qnn ここで、nn は進行中の作業です。必要な速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。パーセンテージです。 たとえば、M67 E3 Q60 は進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。 60％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。します。
速度の成功を収めたものもありました。ベースのハンドブックは進行中の作業です。 THC セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
サンプルを送信してくコード：

G21 (metric)
G64 P0.005
M52 P1 (allow paused motion)
F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]> (feed rate from cut parameters)
G0 X10 Y10
M3 $0 S1 (start cut)
G1 X0
M67 E3 Q60 (reduce feed rate to 60%)
G3 I10 (the hole)
M67 E3 Q0 (restore feed rate to 100%)
M5 $0 (end cut)
G0 X0 Y0
M2 (end job)

アークは進行中の作業です。ドウェルを送信してく（終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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このハンドブックは進行中の作業です。メソッドは進行中の作業です。、実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[カットパラメーター]フレームのメンバーに連絡するか、参加してで[終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった]パラメーターを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、こ
とで呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことができます。
オーバーカット

トーチは進行中の作業です。、M コード M62（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 M64（即時の）リアルタイム拡張を試すことが提）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で motion.digital-out-03 ピンを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、こ
とに連絡するか、参加してより、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からでオフに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 トーチを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してした後の月曜日に開催されました。、motion.digital-out-03 ピンを手伝うことができる場合は、 M コード
M63 または進行中の作業です。 M65 でリセットして次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。カットを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、トーチを手伝うことができる場合は、再びオンに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。これは進行中の作業です。、
PlasmaC に連絡するか、参加してよって自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して行われます。 M63P3 または進行中の作業です。 M65P3 が表示されずに連絡するか、参加して M5 コマンドに連絡するか、参加して到達した場合は、のハンドブックは進行中の作業です。 G

コードパーサー。
トーチを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してする場合は、と、デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さ 4mm（0.157 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。パスがたどられます。このハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。、G コード

ファイルを送信してくに連絡するか、参加して＃<return>oclength> = n を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことで指定しました。できます。
 M62 P3 は進行中の作業です。トーチを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してします（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M63 P3 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、トーチを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、ことができます（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M64 P3 は進行中の作業です。トーチを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してします（すぐに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M65 P3 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、トーチを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、ことができます（すぐに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
Synchronized withmotion と Immediate のハンドブックは進行中の作業です。違いを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、ことが重要です。
 M62 および M63（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-指定しました。された出力（たとえば、P2（THC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。

モーションコマンドのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して発生し続けました。します。 後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンドがない場合は、、出力のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。発生し続けました。しま
せん。 M62 または進行中の作業です。 M63 のハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してモーションコード（たとえば、G0 または進行中の作業です。 G1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お
勧めします。めします。

 M64 および M65（即時の）リアルタイム拡張を試すことが提）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、モーションコントローラに連絡するか、参加してよって受けました。信してくされる場合は、とすぐに連絡するか、参加して実行さ
れます。 これらは進行中の作業です。モーションと同期のスポンサーシップによりしていないため、ブレンドが壊して取り除くことです。そのためれます。 つまり、これらのハンドブックは進行中の作業です。コードがアクは進行中の作業です。
ティブなモーションコードのハンドブックは進行中の作業です。途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのため中の作業です。で使用されされている場合は、場合は、、モーションは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしてこれらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、ア
クは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してします。

サンプルを送信してくコード：
G21 (metric)
G64 P0.005
M52 P1 (allow paused motion)
F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]> (feed rate from cut parameters)
G0 X10 Y10
M3 $0 S1 (start cut)
G1 X0
M67 E3 Q60 (reduce feed rate to 60%)
G3 I10 (the hole)

278



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

M62 P3 (turn torch off)
G3 X0.8 Y6.081 I10 (continue motion for 4mm)
M63 P3 (allow torch to be turned on)
M67 E3 Q0 (restore feed rate to 100%)
M5 $0 (end cut)
G0 X0 Y0
M2 (end job)

3.16.7.16 穴あけ用）あけ用）-自動き
PlasmaC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、G コードを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して変更する許可して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげたり、オーバーカットを手伝うことができる場合は、適用されしたりする場合は、機能しなくなったがありま

す。これは進行中の作業です。、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびける場合は、ときに連絡するか、参加して役立ちます。
PlasmaCホールを送信してくセンシングのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ホールを送信してくサイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。 32mm（1.26 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、G コードファイ

ルを送信してくで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして変更する許可できます。
 ＃<return>h_diameter> = nn-G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、と同じ単な方法が求められました。位系は最初は混乱する可能性があります。で直径と長さを含めること（nn）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。

PlasmaC のハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さな穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 60％減らし、それをです。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、G コードファイルを送信してくで次は、高価なインテリジェントモーションコン
のハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして変更する許可できます。
 ＃<return>h_velocity> = nn-必要な現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。パーセンテージ（nn）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
PlasmaCホールを送信してくセンシングは進行中の作業です。デフォルを送信してくトで無効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 G コードパラメータを手伝うことができる場合は、使用されして目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、
検知りません。モードを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ことに連絡するか、参加してより、有効になっていません。/無効になっていません。に連絡するか、参加してできます。
 ＃<return>holes> = 0-以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してされていた場合は、、PlasmaC は進行中の作業です。ホールを送信してく検知りません。を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
 ＃<return>holes> = 1-PlasmaC が 32mm（1.26 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所未満ののハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。 60％減らし、それをに連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびさせます。
 ＃<return>holes> = 2-設定しました。 1 でのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みに連絡するか、参加して加してえて、PlasmaC が穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、オーバーカットします。
 ＃<return>holes> = 3-PlasmaC が 32mm（1.26 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所未満ののハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、と 16mm（0.63"）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所未満ののハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 CutFeedRate のハンドブックは進行中の作業です。

60％減らし、それをに連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびさせます。
 ＃<return>holes> = 4-設定しました。 3 でのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。変更する許可に連絡するか、参加して加してえて、PlasmaC が穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、オーバーカットします。
アークは進行中の作業です。ドウェルを送信してく（終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[カットパラメータ]フレームのメンバーに連絡するか、参加してで[終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった]パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、
適切な G コードパラメータを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、検知りません。モードを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加して加してえて使用されできます。
オーバーカット
穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、検知りません。モード 2 または進行中の作業です。 4 がアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、PlasmaC は進行中の作業です。、モード 1 および 3 に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みに連絡するか、参加して加してえて、
穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、オーバーカットします。

PlasmaCホールを送信してくセンシングのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。オーバーカット長し続けるにつれて、は進行中の作業です。 4mm（0.157 "）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、G コード
ファイルを送信してくで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして変更する許可できます。
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 ＃<return>oclength> = nn は進行中の作業です。、G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、と同じ単な方法が求められました。位系は最初は混乱する可能性があります。でオーバーカット長し続けるにつれて、（nn）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、指定しました。します。
サンプルを送信してくコード：

G21 (metric)
G64 P0.005
M52 P1 (allow paused motion)
F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]> (feed rate from cut parameters)
#<holes> = 2 (overcut for holes)
#<oclength> = 6.5 (optional, 6.5mm overcut length)
G0 X10 Y10
M3 $0 S1 (start cut)
G1 X0
G3 I10 (the hole)
M5 $0 (end cut)
G0 X0 Y0
M2 (end job)

Note

1 つの G コードファイルの制御がに見つかりました複数の混合でも、穴コマンドを含めることは問題ありません。コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が含まれている場合は、めること標準的なは問題のトラブルシューティング（ありません。

3.16.7.17 シングルカット
シングルを送信してくカットは進行中の作業です。、G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してシートを手伝うことができる場合は、小さな改善を要求さな断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。片に連絡するか、参加してカットする場合は、ために連絡するか、参加してよく使用されされ

る場合は、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。一方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。カット移動され、です。
シングルを送信してくカットを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、マシンを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して戻ると、す必要があります。
シングルを送信してくカットは進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 X / Y位置されます。から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。
自動され、シングルを送信してくカット

これが推奨される場合は、方法が求められました。です。 このハンドブックは進行中の作業です。メソッドのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。、実行パネルを送信してくに連絡するか、参加して入力されます。
1. 必要な X / Y 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。に連絡するか、参加してジョグします。
2. 実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カットパラメータで必要なカット送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
3. X軸の移動を協調制御できます。および/または進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ったカットのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さを手伝うことができる場合は、入力します。
4. カット開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてボタンを手伝うことができる場合は、押すかすとカットが始するために、結果としてまります。
ペンダントシングルを送信してくカット

スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、始するために、結果として動され、および停止された、またはまったく機能しなくなったし、X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ジョグできる場合は、ペンダントが機械のオペレーターが操作するに連絡するか、参加して装に備を手伝うことができる場合は、されている場合は、場合は、、ユー
ザーは進行中の作業です。手動され、でシングルを送信してくカットを手伝うことができる場合は、実行できます。
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1. 必要な X / Y 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。に連絡するか、参加してジョグします。
2. ジョグ速度の成功を収めたものもありました。スライダーで必要な送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
3. スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、始するために、結果として動され、して、カットプロセスを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
4. トーチを手伝うことができる場合は、プローブした後の月曜日に開催されました。、発火します。
5. Arc OK を手伝うことができる場合は、受けました。信してくする場合は、と、ジョグボタンを手伝うことができる場合は、使用されしてカットラインに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ってマシンを手伝うことができる場合は、ジョギングできます。
6. カットが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。
7. トーチがオフに連絡するか、参加してなり、Z軸の移動を協調制御できます。が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。に連絡するか、参加して戻ると、ります。
軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。手動され、シングルを送信してくカット
1. 必要な X / Y 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。に連絡するか、参加してジョグします。
2. ジョグ速度の成功を収めたものもありました。スライダーで必要な送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
3. F9 を手伝うことができる場合は、押すかして手順を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
4. トーチを手伝うことができる場合は、プローブした後の月曜日に開催されました。、発火します。
5. Arc OK を手伝うことができる場合は、受けました。信してくする場合は、と、ジョグキーを手伝うことができる場合は、使用されしてカットラインに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ってマシンを手伝うことができる場合は、ジョギングできます。
6. カットが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら、F9 または進行中の作業です。 Esc を手伝うことができる場合は、押すかします。
7. トーチがオフに連絡するか、参加してなり、Z軸の移動を協調制御できます。が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。に連絡するか、参加して戻ると、ります。

Note

切にサポートしていません。断中は、に見つかりましたトーチが独立していない場合でも、炎上した場合でも、でも、ユーザーは F9 または Esc を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が押しして切にサポートしていません。断を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が終了する必要が独立していない場合でも、あります。
これに見つかりましたより、Z オフセットが独立していない場合でも、クリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアされ、トーチが独立していない場合でも、開始めることは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのは位レベルの制御が置すに見つかりました戻し、各軸をゼロにし、すべての軸をクラッシュすることなります。

Gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。手動され、シングルを送信してくカット
ユーザーがキーボードジョギングキーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、[設定しました。]ページのハンドブックは進行中の作業です。[ハードウェア]タブでキーボード

ショートカットを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、GUI ジョグボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。
1. 必要な X / Y 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。に連絡するか、参加してジョグします。
2. ジョグ速度の成功を収めたものもありました。スライダーで必要な送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
3. MDI モードに連絡するか、参加して入ります。
4. M3S1 と入力して手順を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
5. 手動され、モードに連絡するか、参加して入ります。
6. トーチを手伝うことができる場合は、プローブした後の月曜日に開催されました。、発火します。
7. Arc OK を手伝うことができる場合は、受けました。信してくする場合は、と、GUI ジョグボタン（または進行中の作業です。キーボードショートカットが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、は進行中の作業です。ジョ

グキー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして、カットラインに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ってマシンを手伝うことができる場合は、ジョグできます。
8. カットが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら、Esc キーを手伝うことができる場合は、押すかします。
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9. トーチがオフに連絡するか、参加してなり、Z軸の移動を協調制御できます。が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。に連絡するか、参加して戻ると、ります。
Note

切にサポートしていません。断中は、に見つかりましたトーチが独立していない場合でも、炎上した場合でも、でも、ユーザーは F9 または Esc を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が押しして切にサポートしていません。断を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が終了する必要が独立していない場合でも、あります。
これに見つかりましたより、Z オフセットが独立していない場合でも、クリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアされ、トーチが独立していない場合でも、開始めることは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのは位レベルの制御が置すに見つかりました戻し、各軸をゼロにし、すべての軸をクラッシュすることなります。

3.16.7.18 メッシュモード（入力）エキスパンドメタルカッティング）
PlasmaC は進行中の作業です。、マシンに連絡するか、参加してパイロットアークは進行中の作業です。トーチがあり、コンスタントパイロットアークは進行中の作業です。（CPA）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モードが可能しなくなった

な場合は、、エキスパンド（メッシュ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所金属を手伝うことができる場合は、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。できます。
メッシュモードは進行中の作業です。 THC を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してし、カット中の作業です。に連絡するか、参加して失われた ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするも無視します。 実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。モード]

セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してある場合は、[メッシュモード]チェックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、ことで選択されましできます。
マシンで HyperthermPowerMax プラズからの初期のスポンサーシップによりマカッターで RS485通信してくが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、メッシュモードを手伝うことができる場合は、
選択されましする場合は、と、実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[カットパラメーター]セクは進行中の作業です。ションで[カットモード]スピンボタンが無効になっていません。に連絡するか、参加してなり、カット
モード 2（CPA）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が選択されましされます。 メッシュモードを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、と、カットモードスピンボタンが再度の成功を収めたものもありました。有効になっていません。に連絡するか、参加してな
り、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。カットモードが復元できるようにします。されます。

実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。モード]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してある場合は、[アークは進行中の作業です。 OK を手伝うことができる場合は、無視]チェックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、ことで、アークは進行中の作業です。 OK

信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、受けました。信してくせずに連絡するか、参加してメッシュモードカットを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、こともできます。
メッシュモードと IgnoreArc OK は進行中の作業です。どちらも、ジョブ中の作業です。いつでも有効になっていません。/無効になっていません。に連絡するか、参加してできます。

3.16.7.19 ArcOK をテストする無視するする
Ignore Arc OK モードは進行中の作業です。、THC を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してし、Arc OK 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、必要とせずに連絡するか、参加してカットを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、カット中の作業です。に連絡するか、参加して失われた

ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、無視します。
このハンドブックは進行中の作業です。モードは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で選択されましできます。
1. 実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。モード]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してある場合は、[アークは進行中の作業です。 OK を手伝うことができる場合は、無視]チェックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします。
2. G コードを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして HAL ピン motion.digital-out-01 を手伝うことができる場合は、 1 に連絡するか、参加して設定しました。します。
 M62 P1 は進行中の作業です。、Ignore Arc OK（Synchronized with Motion）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします
 M63 P1 は進行中の作業です。、Ignore Arc OK（Synchronized with Motion）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします
 M64 P1 は進行中の作業です。、Ignore Arc OK を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします（すぐに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M65 P1 は進行中の作業です。 Ignore Arc OK を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします（すぐに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
Synchronized withmotion と Immediate のハンドブックは進行中の作業です。違いを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、ことが重要です。
 M62 および M63（モーションと同期のスポンサーシップにより）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-指定しました。された出力（たとえば、P2（THC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。

モーションコマンドのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して発生し続けました。します。 後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンドがない場合は、、出力のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。発生し続けました。しま
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せん。 M62 または進行中の作業です。 M63 のハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してモーションコード（たとえば、G0 または進行中の作業です。 G1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お
勧めします。めします。

 M64 および M65（即時の）リアルタイム拡張を試すことが提）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、モーションコントローラに連絡するか、参加してよって受けました。信してくされる場合は、とすぐに連絡するか、参加して実行さ
れます。 これらは進行中の作業です。モーションと同期のスポンサーシップによりしていないため、ブレンドが壊して取り除くことです。そのためれます。 つまり、これらのハンドブックは進行中の作業です。コードがアクは進行中の作業です。
ティブなモーションコードのハンドブックは進行中の作業です。途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのため中の作業です。で使用されされている場合は、場合は、、モーションは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしてこれらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、ア
クは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してします。

このハンドブックは進行中の作業です。モードは進行中の作業です。、ユーザーがカットを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ために連絡するか、参加して Arc OK 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、必要としない場合は、は進行中の作業です。、メッシュモードと組みを開始するために、結果としてみ合は、
わせて使用されする場合は、こともできます。
メッシュモードと IgnoreArc OK は進行中の作業です。どちらも、ジョブ中の作業です。いつでも有効になっていません。/無効になっていません。に連絡するか、参加してできます。

3.16.7.20 カットリカバリー

このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったされたモーションイベント中の作業です。に連絡するか、参加してトーチを手伝うことができる場合は、カットパスから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。して、カットされる場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。ス
クは進行中の作業です。ラップ部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加してトーチを手伝うことができる場合は、配置されます。して、カットが最小さな改善を要求化し、スクリプトを作成するための多くの試みされたアークは進行中の作業です。で再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびできる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ダイアログボックは進行中の作業です。
スを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。 ディボット。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、Extras パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ユーザープログラムのメンバーに連絡するか、参加してボタン（デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。 Cut-

Recovery という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からのハンドブックは進行中の作業です。み使用されでき、モーションが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、ときに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。みクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。できます。
一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったモーションが発生し続けました。したポイントからトーチ位置されます。を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ことが望みます。 キャリッジが正の限界に移動ましいですが、新しいバージョンのしい開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてポイン

トを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してカットパスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って移動され、する場合は、必要がある場合は、場合は、、ユーザーは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったモーションコントロールを送信してく
（Rev、Fwd、およびジョグ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されできます。 -スピードスライダー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ダイアログボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。上部に連絡するか、参加してあります。 
ユーザーがカットパスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ったトーチのハンドブックは進行中の作業です。配置されます。に連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提したら、方向に動かすようにドライブに命令するボタンを手伝うことができる場合は、押すかすことでカットパスから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れる場合は、こと
ができます。 方向に動かすようにドライブに命令するボタンを手伝うことができる場合は、押すかすたびに連絡するか、参加して、現します。在選択されましされている場合は、マテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 KerfWidth パラメータに連絡するか、参加して相当する場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。
だけトーチが移動され、します。

トーチがカットパスから外れる場合は、と、ダイアログボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。上部に連絡するか、参加してある場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしたモーションコントロールを送信してく
（Rev、Fwd、およびジョグスピードスライダー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が無効になっていません。に連絡するか、参加してなります。

トーチのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が適切に連絡するか、参加してなったら、[カットのハンドブックは進行中の作業です。再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および]または進行中の作業です。 GUI のハンドブックは進行中の作業です。[再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および]ボタン（一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった記号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、押すかすと、カット
が新しいバージョンのしい位置されます。から再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされ、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしたモーション位置されます。まで最短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。で移動され、します。 トーチが元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停
止された、またはまったく機能しなくなったしたモーション位置されます。に連絡するか、参加して戻ると、る場合は、と、ダイアログボックは進行中の作業です。スが閉じているすべての接点を使用します。じます。
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[キャンセルを送信してく]（または進行中の作業です。タイトルを送信してくバーのハンドブックは進行中の作業です。 X）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、押すかすと、トーチがモーションが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしたときのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して戻ると、り、ダ
イアログボックは進行中の作業です。スが閉じているすべての接点を使用します。じます。

3.16.7.21 会話型ライブラリ

Conversational Shape Library は進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すと機能しなくなったで構成されました。されており、ユーザーがマシンですば
やく GCode を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。して、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、すばやくカットできる場合は、ように連絡するか、参加してします。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、[エクは進行中の作業です。ストラ]タブに連絡するか、参加してあ
る場合は、[会で大きな話し合いました。]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。

Note

会話型ライブラリは、達成できるものに制限があるため、ライブラリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコは、達成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御ができるものに見つかりました制限り、引き続き使用できます。が独立していない場合でも、あるため、CAD / CAM の代替え、非表示のマクロボタンを表示する必要がある場合があります。と標準的ななること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が意して使用してください。図したもので
はありません。

形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す入力ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。エントリは進行中の作業です。、G コードが生し続けました。成されました。されたときのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、使用されします。 たとえば、X のハンドブックは進行中の作業です。
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてが空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。ままのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が使用されされます。
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、すべてのハンドブックは進行中の作業です。リードインとリードアウトは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。です。
 小さな改善を要求さな穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、
 出演者である
カット順序を指定します。は進行中の作業です。、シェイプが作成されました。されたのハンドブックは進行中の作業です。と同じ順序を指定します。で発生し続けました。します。

パラメータのハンドブックは進行中の作業です。編集中の作業です。に連絡するか、参加してキーボードのハンドブックは進行中の作業です。 Return キーを手伝うことができる場合は、押すかすと、形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なパラメータが入力されて
いる場合は、場合は、、形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すのハンドブックは進行中の作業です。プレビューが自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して表示されます。 使用され可能しなくなったなチェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、
と、同じことが行われます。
ボタンのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 内容
新しいバージョンの規 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。し、空のハンドブックは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードします。
保存のユーザーインターフェースと ダイアログを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、 G コードファイルを送信してくとして保存のユーザーインターフェースとできる場合は、ように連絡するか、参加してしま

す。
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設定しました。 グローバルを送信してく設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、許可します。
やめる場合は、 会で大きな話し合いました。パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じます。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。編集は進行中の作業です。破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは棄されされます。
送信してく 会で大きな話し合いました。パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じて、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形を手伝うことができる場合は、 LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してロードします。 最後の月曜日に開催されました。

のハンドブックは進行中の作業です。編集が追加してされなかった場合は、、それは進行中の作業です。破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは棄されされます。
プレビュー 必要な情報が含まれています。が存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すのハンドブックは進行中の作業です。プレビューを手伝うことができる場合は、表示します。
継続するためのコードを作成しました。する場合は、 このハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。、線からの逸脱がと円弧の最大偏差がに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されされます。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。セグメントを手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。セグメント

に連絡するか、参加して追加してできる場合は、ように連絡するか、参加してします。
追加して 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形を手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ジョブに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとします。
元できるようにします。に連絡するか、参加して戻ると、す 以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされた状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して戻ると、ります。 最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ストア以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して編集がない場合は、は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。

状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してなります。

会で大きな話し合いました。型フライス盤を制御するパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいたときに連絡するか、参加して LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してロードされた G コードファイルを送信してくがある場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。コー
ドは進行中の作業です。ジョブのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すとして会で大きな話し合いました。型フライス盤を制御するに連絡するか、参加してインポートされます。 このハンドブックは進行中の作業です。コードが不要な場合は、は進行中の作業です。、[新しいバージョンの規]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかし
て削除する必要があります。できます。

Note

すべての距離は現在の工具交換プログのユーザー座標系を基準にしたマシン単位であり、すべての角度は度です。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が基準に見つかりましたしたマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、単になります。 数字（位レベルの制御がであり、すべての角度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がは度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がです。

シェイプライブラリのハンドブックは進行中の作業です。グローバルを送信してく設定しました。は進行中の作業です。、会で大きな話し合いました。型フライス盤を制御するパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[設定しました。]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすことで設定しました。できます。 これに連絡するか、参加してよ
り、G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。に連絡するか、参加して使用されされる場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。使用され可能しなくなったな設定しました。パラメーターが表示されます。 これらに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが含まれています。まれます：
 Preamble

 Postamble

 Origin (M1)Center or Bottom Left)

 Lead-in length

 Lead-out length

 Small hole diameter

 Small hole speed

 Window Size

小さな改善を要求穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることよりも小さな改善を要求さい直径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。内部円は進行中の作業です。、小さな改善を要求穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、として分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、類され、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることまたは進行中の作業です。指定しました。された引き起こします。き込む」という選択を行います。み長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。い
ずれか短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い方のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。真のボルトです。 オフっ直ぐな引き起こします。き込む」という選択を行います。みがあります。 また、送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。小さな改善を要求穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して設定しました。されます。

[保存のユーザーインターフェースと]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、すべてのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。が表示どおりに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされ、ウィンドウサイズからの初期のスポンサーシップによりが表示されたサイズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して変更する許可さ
れます。 保存のユーザーインターフェースと後の月曜日に開催されました。、ユーザーは進行中の作業です。[終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の]を手伝うことができる場合は、押すかすか、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して会で大きな話し合いました。プロセスを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてできます。
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線からの逸脱がと円弧の最大偏差がに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、複雑ではなく、妥協する必要はありません。な形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ために連絡するか、参加してそれらを手伝うことができる場合は、つなぎ合は、わせる場合は、ことができる場合は、という追加してのハンドブックは進行中の作業です。オプションが
あります。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱が種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。と 3 つのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がタイプが利用され可能しなくなったです。
1. 始するために、結果として点を合わせてと終点を合わせてを手伝うことができる場合は、指定しました。した線からの逸脱が。
2. 始するために、結果として点を合わせて、長し続けるにつれて、さ、角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、指定しました。した線からの逸脱が。
3. 始するために、結果として点を合わせて、ウェイポイント、および終点を合わせてが指定しました。されたアークは進行中の作業です。。
4. 始するために、結果として点を合わせて、終点を合わせて、および半径と長さを含めることが指定しました。された円弧の最大偏差が。
5. 始するために、結果として点を合わせて、長し続けるにつれて、さ、角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。、および半径と長さを含めることが指定しました。された円弧の最大偏差が。
線からの逸脱がと円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
1. [線からの逸脱がと円弧の最大偏差が]を手伝うことができる場合は、選択されましします。
2. 作成されました。する場合は、線からの逸脱がまたは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、選択されましします。
3. 必要なパラメータを手伝うことができる場合は、入力します。
4. プレビューを手伝うことができる場合は、押すかして形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。
5. 形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すに連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提したら、続するためのコードを作成しました。行を手伝うことができる場合は、押すかします。
6. 必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて線からの逸脱がまたは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、変更する許可し、形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すが完成されました。する場合は、までこのハンドブックは進行中の作業です。手順を手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。けます。
7. [送信してく]を手伝うことができる場合は、押すかして、G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して送信してくしてカットします。
ユーザーが閉じているすべての接点を使用します。じた図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形を手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。セグメントとして必要なリードインを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、必要があ
ります。 リードアウトが必要な場合は、は進行中の作業です。、シェイプのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。セグメントである場合は、必要があります。

Note

この段階では、形状が閉じている場合、リードインでは、形状が独立していない場合でも、閉じている場合、リードインじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がている場合でも、、リでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコードインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、/リでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコードアウトを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が自動きが独立していない場合でも、的なに見つかりました作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がするオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、はありま
せん。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。
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形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
1. 作成されました。する場合は、形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、選択されましします。 使用され可能しなくなったなパラメータが表示されます。
2. 適切な値を手伝うことができる場合は、入力し、プレビューを手伝うことができる場合は、押すかして形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、表示します。
3. 形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すが正しくない場合は、は進行中の作業です。、値を手伝うことができる場合は、編集して[プレビュー]を手伝うことができる場合は、押すかすと、新しいバージョンのしい形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すが表示されます。 形に連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提する場合は、

まで繰り返します。り返す可能性があります。します。
4. [追加して]を手伝うことができる場合は、押すかして、形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、 G コードファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してします。
5. [送信してく]を手伝うことができる場合は、押すかして、G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して送信してくしてカットします。
複数のハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して追加してして、複雑ではなく、妥協する必要はありません。なグルを送信してくープを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。
グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。カット順序を指定します。は進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すがグルを送信してくープに連絡するか、参加して追加してされる場合は、順序を指定します。に連絡するか、参加してよって決まります。
図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形がグルを送信してくープに連絡するか、参加して追加してされる場合は、と、編集または進行中の作業です。削除する必要があります。する場合は、ことは進行中の作業です。できません。
グルを送信してくープに連絡するか、参加して図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形を手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、ことは進行中の作業です。できず、追加してする場合は、だけです。
図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形のハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
1. シングルを送信してくシェイプのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。シェイプを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
2. [追加して]を手伝うことができる場合は、押すかすと、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形がグルを送信してくープに連絡するか、参加して追加してされます。
3. ユーザーが同じ形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すのハンドブックは進行中の作業です。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンを手伝うことができる場合は、追加してしたい場合は、は進行中の作業です。、必要なパラメーターを手伝うことができる場合は、編集し、形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すに連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提した

ら追加してを手伝うことができる場合は、押すかします。
4. ユーザーが別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、追加してしたい場合は、は進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、選択されましして、単な方法が求められました。一形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して作成されました。します。
5. グルを送信してくープを手伝うことができる場合は、完成されました。させる場合は、ために連絡するか、参加して必要なすべてのハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すが追加してされる場合は、まで繰り返します。り返す可能性があります。します。
6. [送信してく]を手伝うことができる場合は、押すかして、G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して送信してくしてカットします。
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回りまたは反転する速度を定義する機能しなくなったは進行中の作業です。、[プレビュー]タブに連絡するか、参加して表示されている場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するします。これは進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形、グルを送信してくープ、
または進行中の作業です。インポートされた G コードファイルを送信してくに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

Conversational を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして作成されました。されたアレイは進行中の作業です。ローテーションできますが、インポートされたアレイは進行中の作業です。ローテー
ションできません。
数学を、広く使用されているエン的ライセンシーであるに連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された G コードでは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するは進行中の作業です。機能しなくなったしません。値を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、必要があります。

1. 図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形やグルを送信してくープを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、か、インポートした G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします。
2. [回りまたは反転する速度を定義する]を手伝うことができる場合は、押すかして、回りまたは反転する速度を定義するダイアログを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。
3. 回りまたは反転する速度を定義するダイアログに連絡するか、参加して適切な値を手伝うことができる場合は、入力し、プレビューを手伝うことができる場合は、押すかして回りまたは反転する速度を定義するしたコードを手伝うことができる場合は、表示します。
4. ローテーションが正しくない場合は、は進行中の作業です。、値を手伝うことができる場合は、編集して[プレビュー]を手伝うことができる場合は、押すかすと、新しいバージョンのしいローテーションされたコー

ドが表示されます。 回りまたは反転する速度を定義するしたコードに連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提する場合は、まで繰り返します。り返す可能性があります。します。
5. [追加して]を手伝うことができる場合は、押すかして手順を手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。
6. [送信してく]を手伝うことができる場合は、押すかして、G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して送信してくしてカットします。

配列を維持します。 それは進行中の作業です。、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形、グルを送信してくープ、または進行中の作業です。インポートされた G コードファイルを送信してくから作成されました。できます。
Conversational で作成されました。された配列を維持します。 それは進行中の作業です。配列を維持します。 それできますが、インポートされた配列を維持します。 それは進行中の作業です。配列を維持します。 それできません。
配列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。カット順序を指定します。は進行中の作業です。、左に移動すると、それは正ののハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それから右のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それで、一番下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。行から始するために、結果としてまり、一番上のハンドブックは進行中の作業です。行で終わります。
1. 図は、ステッピングモーターを備えた典型的な形やグルを送信してくープを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、か、インポートした G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします。
2. アレイを手伝うことができる場合は、押すかして、アレイダイアログを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。
3. アレイダイアログに連絡するか、参加して適切な値を手伝うことができる場合は、入力し、プレビューを手伝うことができる場合は、押すかしてアレイを手伝うことができる場合は、表示します。
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4. 配列を維持します。 それが正しくない場合は、は進行中の作業です。、値を手伝うことができる場合は、編集して[プレビュー]を手伝うことができる場合は、押すかすと、新しいバージョンのしい配列を維持します。 それが表示されます。 配列を維持します。 それに連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提す
る場合は、まで繰り返します。り返す可能性があります。します。

5. [追加して]を手伝うことができる場合は、押すかして手順を手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。
6. [送信してく]を手伝うことができる場合は、押すかして、G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して送信してくしてカットします。

プレビューパネルを送信してくに連絡するか、参加して表示されている場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ジョブは進行中の作業です。、下で、このドキュメントをコピー、配布、および部のハンドブックは進行中の作業です。[保存のユーザーインターフェースと]ボタンを手伝うことができる場合は、使用されしていつでも保存のユーザーインターフェースとできます。 G
コードが LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して送信してくされ、[会で大きな話し合いました。]ダイアログボックは進行中の作業です。スが閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、場合は、でも、ユーザーは進行中の作業です。 GUI

から G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとできます。 または進行中の作業です。、ユーザーは進行中の作業です。[エクは進行中の作業です。ストラ]タブのハンドブックは進行中の作業です。[会で大きな話し合いました。]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してジョ
ブを手伝うことができる場合は、再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。みし、そのハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加して[保存のユーザーインターフェースと]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすこともできます。

3.16.7.22 スクライブ
スクは進行中の作業です。ライブは進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマトーチに連絡するか、参加して加してえて PlasmaC に連絡するか、参加してよって操作される場合は、場合は、があります。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。
構成されました。に連絡するか、参加して悪いパスフォローを取得することがで影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。えないように連絡するか、参加して、デフォルを送信してくトで無効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。 スクは進行中の作業です。ライビングを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
<return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、際ののハンドブックは進行中の作業です。ガイダンスに連絡するか、参加してついて、「複数のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく」セクは進行中の作業です。ション
を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LinuxCNCツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 ツールを送信してく 0 は進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマトー
チに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられ、ツールを送信してく 1 は進行中の作業です。スクは進行中の作業です。ライブに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられます。 プラズからの初期のスポンサーシップによりマトーチからのハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。ライブ X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。
オフセットは進行中の作業です。、LinuxCNCツールを送信してくテーブルを送信してくに連絡するか、参加して入力する場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、メイン GUI を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてツールを送信してくテー
ブルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、か、<return>machine_name>構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。 tool.tbl ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、ことに連絡するか、参加してよって行われます。 
これは進行中の作業です。、スクは進行中の作業です。ライブがワークは進行中の作業です。ピースに連絡するか、参加して移動され、して適切なオフセットを手伝うことができる場合は、決定しました。できる場合は、ように連絡するか、参加してなった後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行されます。

X と Y のハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマトーチオフセットは進行中の作業です。常に連絡するか、参加してゼロに連絡するか、参加してなります。 ツールを送信してくは進行中の作業です。、オフセットを手伝うことができる場合は、適用されする場合は、ために連絡するか、参加して必要な
TnM6 コマンドとそれに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く G43H0 コマンドに連絡するか、参加してよって選択されましされます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ツールを送信してくは進行中の作業です。 M3 $ nS1 コマンドで起動され、
されます。 n のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、トーチ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、使用されし、スクは進行中の作業です。ライビングに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、使用されします。
ユーザーが Configurator のハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。ライブに連絡するか、参加して HAL ピンを手伝うことができる場合は、まだ割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てていない場合は、は進行中の作業です。、Configurator のハンドブックは進行中の作業です。再構成されました。モー

ドを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、必要があります。
スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、操作する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。 HAL出力ピンがあります。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。、スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。

表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して移動され、させる場合は、スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、準備を手伝うことができる場合は、する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 アームのメンバーに連絡するか、参加して遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッが経つにつれて過する間した後の月曜日に開催されました。、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、使用されし
てスクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 オンディレイが経つにつれて過する間する場合は、と、モーションが始するために、結果としてまります。

スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してした後の月曜日に開催されました。で PlasmaC を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LinuxCNCツールを送信してくとして各ドライブには、G コードファイルを送信してくでトーチ
または進行中の作業です。スクは進行中の作業です。ライブのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必要があります。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップは進行中の作業です。、GUI でツールを送信してくテーブルを送信してくエディタを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくか、<return>machine_name>構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリで tool.tbl を手伝うことができる場合は、編
集して、X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、入力する場合は、ことです。 これらは進行中の作業です。、トーチノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているズからの初期のスポンサーシップによりルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。から測定しました。した、スクは進行中の作業です。ライ
ブがトーチから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れている場合は、 X と Y のハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ユーザーがマシンのハンドブックは進行中の作業です。正面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して立っていて、スクは進行中の作業です。ラ
イブがトーチのハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加してある場合は、場合は、は進行中の作業です。、正のハンドブックは進行中の作業です。 X オフセットが必要に連絡するか、参加してなります。 同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、スクは進行中の作業です。ライブがトーチのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。方に連絡するか、参加して
ある場合は、場合は、は進行中の作業です。、正のハンドブックは進行中の作業です。 Y オフセットが必要に連絡するか、参加してなります。 トーチのハンドブックは進行中の作業です。オフセットは進行中の作業です。常に連絡するか、参加してゼロである場合は、必要があります。
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最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ステップは進行中の作業です。、必要なスクは進行中の作業です。ライブ遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことです。
1. アームのメンバーに連絡するか、参加して遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ-スクは進行中の作業です。ライブがマテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、および降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、許可します。
2. 遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ時の）リアルタイム拡張を試すことが提-モーションが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してスクは進行中の作業です。ライブが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、許可します。

[構成されました。]タブに連絡するか、参加してパラメーターを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとします。
上記のハンドブックは進行中の作業です。指示が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のした後の月曜日に開催されました。、MDI入力で M3 $ 1 S1 コマンドを手伝うことができる場合は、発行する場合は、ことに連絡するか、参加してより、スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、手動され、でテスト

できます。 ユーザーは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されして小さな改善を要求さなディボットを手伝うことができる場合は、スクは進行中の作業です。ライブしてから、同じ場所でトーチを手伝うことができる場合は、パルを送信してく
スして、スクは進行中の作業です。ライブとトーチのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、揃えると便利な場合があります。える場合は、と便利な場合は、があります。
G コードのハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：

...
M52 P1 (paused motion on)
F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>
T1 M6 (select scribe)
G43 H0 (apply offsets for current tool)
M3 $1 S1 (start the scribe)
.
M5 $1 (stop the scribe)
.
T0 M6 (select torch)
G43 H0 (apply offsets for current tool)
G0 X0 Y0 (parking position)
M5 $-1 (end all)

プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。高速駐車のスパークプラグとデザインが似ています。 それらは、中央の絶縁体によって分離移動され、のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してトーチに連絡するか、参加して切り替えるえて、マシンがアイドルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で常に連絡するか、参加して同じ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して
なる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
ユーザーは進行中の作業です。、適切な G コードを手伝うことができる場合は、使用されして、プログラムのメンバーに連絡するか、参加して中の作業です。に連絡するか、参加してトーチとスクは進行中の作業です。ライブを手伝うことができる場合は、何度の成功を収めたものもありました。でも切り替えるえる場合は、ことがで

きます。
M3 S1（$ n なし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、発行する場合は、と、マシンは進行中の作業です。 M3 $ 0 S1 が発行されたかのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して動され、作し、M5（$ n なし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、発行

する場合は、と、マシンは進行中の作業です。 M5 $ 0 が発行されたかのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して動され、作します。 これに連絡するか、参加してより、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくに連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、および位互に接続できるモジュール
換に使用される、より安価な性があります。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ために連絡するか、参加して、デフォルを送信してくトでトーチのハンドブックは進行中の作業です。発射するとコンピューターが再起動しますが、他の奇妙な症状がいくつもが制御するされます。

警告
<return>machine_name> .hal ファイルの制御がに見つかりました既存するためにの手動きが独立していない場合でも、工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。交換されないため、それらが正しい値であることを確認してくパラメータが独立していない場合でも、設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされている場合でも、、PlasmaC はそれ
を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が自動きが独立していない場合でも、工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。交換されないため、それらが正しい値であることを確認してくに見つかりました変換されないため、それらが正しい値であることを確認してくします。

3.16.7.23 スポッティング
穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけなどのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して材料またはツールに必要であり、プログラマーがに連絡するか、参加して印を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。スポッティングを手伝うことができる場合は、実現します。する場合は、ために連絡するか、参加して、PlasmaC は進行中の作業です。トーチを手伝うことができる場合は、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてパルを送信してく

スして、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびける場合は、場所に連絡するか、参加して印を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことができます。
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スポッティングは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。手順で構成されました。できます。
1. 構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[スポッティング]セクは進行中の作業です。ションでアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをのハンドブックは進行中の作業です。しきい値を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをしきい値を手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設
定しました。する場合は、と、トーチを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、とすぐに連絡するか、参加して遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッタイマーが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。 電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをしきい値を手伝うことができる場合は、ゼロより上に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、
と、アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをがしきい値電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して達したときに連絡するか、参加して遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッタイマーが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。

2. 設定しました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。スポッティングセクは進行中の作業です。ションでタイムのメンバーに連絡するか、参加してオンを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 タイムのメンバーに連絡するか、参加してオンタイマーが経つにつれて過する間する場合は、と、
トーチがオフに連絡するか、参加してなります。 時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 0 から 9999ミリ秒まで調整する高レベルのコントローラー、つまりモー可能しなくなったです。

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、プラズからの初期のスポンサーシップによりマトーチを手伝うことができる場合は、スポッティングツールを送信してくとして選択されましする場合は、 M3 $ 2 S1 コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして、G コードで
トーチを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします。

スポッティングを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、複数のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
LinuxCNC（PlasmaC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。、M3 コマンドと M5 コマンドのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して何らかのハンドブックは進行中の作業です。動され、きが必要です。 このハンドブックは進行中の作業です。ため、高速で

のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求限など、のハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
G コードのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

G21 (metric)
F99999 (high feed rate)
.
.
G0 X10 Y10
M3 $2 S1 (spotting on)
G91 (relative distance mode)
G1 X0.000001
G90 (absolute distance mode)
M5 $2 (spotting off)
.
.
G0 X0 Y0
G90
M2

Note

99999 の高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。い送り速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がは、モーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の最高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。送り速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりましたなるように見つかりましたするためのものです。

重要
一部のプラズマ切にサポートしていません。断機は、この機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりましたは適していません。
プラズマ切にサポートしていません。断機が独立していない場合でも、この機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ用できます。できること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確認してくするために見つかりました、ユーザーが独立していない場合でも、いくつかのテスの動き。トスの動き。ポッティ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行すること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。勧めします。めします。
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3.16.7.24 Hypertherm PowerMax Communications

通信してくは進行中の作業です。、RS485 ポートを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた HyperthermPowerMax プラズからの初期のスポンサーシップによりマカッターで確立できます。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してより、
材料またはツールに必要であり、プログラマーがファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カットパラメータからカットモード、カットアンペア数、ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して設定しました。できます。
ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをがゼロに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、PowerMax は進行中の作業です。、カットモード、カット電流、トーチタイプ、およびトー

チ長し続けるにつれて、から必要な圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを力を手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。
切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。モードを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをがゼロに連絡するか、参加して設定しました。され、マシンは進行中の作業です。自動され、ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをモードを手伝うことができる場合は、使用されします。
これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。最大値と最小さな改善を要求値は進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマカッターから読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、カットパラメータのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連する場合は、スピ

ンボタンは進行中の作業です。これらのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してよって制限など、されます。 通信してくが確立される場合は、まで、ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、ゼロから変更する許可する場合は、ことは進行中の作業です。できま
せん。

このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、<return>machine_ name> .ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[PLASMAC]セクは進行中の作業です。ションで PM_PORT 変数に連絡するか、参加して正しいポート名を手伝うことができる場合は、設
定しました。する場合は、ことで有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 PM_PORT 変数が<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して設定しました。されていない場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。
機能しなくなったに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられている場合は、ウィジェットは進行中の作業です。表示されません。

USB0 で HyperthermPowerMax通信してくを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、例としては、：
[PLASMAC]
PM_PORT = /dev/ttyusb0

ユーザーがポートのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。がわからない場合は、は進行中の作業です。、構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して Python スクは進行中の作業です。リプトがあり、使用され可能しなくなったなすべ
てのハンドブックは進行中の作業です。ポートが表示されます。また、PlasmaC GUI でこのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、Plasmaユニットとのハンドブックは進行中の作業です。通信してくを手伝うことができる場合は、テ
ストする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。

python ~/<user_name>/linuxcnc/configs/<the_user_config>/pmx_test.py
ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。表示（psi または進行中の作業です。 bar）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、通信してくリンクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより設定しました。中の作業です。に連絡するか、参加して受けました。信してくしたデータに連絡するか、参加してよって決定しました。され、実行パ

ネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ガス圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをスピンボタンのハンドブックは進行中の作業です。横に連絡するか、参加して表示されます。
PowerMax マシンは進行中の作業です。、通信してくが確立された後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してリモートモードに連絡するか、参加してなり、このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。（PlasmaC GUI を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

リモートでのハンドブックは進行中の作業です。み制御するできます。 PowerMax ディスプレイを手伝うことができる場合は、観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また察されています。 ただし、概して、正する場合は、ことで、接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、検証する正式な合意が作成されました。できます。
PowerMax を手伝うことができる場合は、ローカルを送信してくモードに連絡するか、参加して戻ると、すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、実行できます。

1. [実行]パネルを送信してくから PowerMax通信してくを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、
2. LinuxCNC を手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じます。これに連絡するか、参加してより、シャットダウン中の作業です。に連絡するか、参加して PowerMax がローカルを送信してくモードに連絡するか、参加してなります。
3. PowerMax を手伝うことができる場合は、 30秒間が経つにつれてオフに連絡するか、参加してしてから、電源がオフになっを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加して戻ると、します。

ヒンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
PowerMax通してい信が独立していない場合でも、アクティブな場合でも、、メッシュモードを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が選択されていない限り表示されませすると標準的な、PowerMax ユニットで CPA モードが独立していない場合でも、
自動きが独立していない場合でも、的なに見つかりました選択されていない限り表示されませされます。
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Note

PowerMax通してい信機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。するに見つかりましたは、Pythonpyserial モジュールの制御がが独立していない場合でも、インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トールの制御がされている必要が独立していない場合でも、ありま
す。 pyserial が独立していない場合でも、インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トールの制御がされていない場合でも、、エラーメッセージが独立していない場合でも、表示されませされます。

pyserial を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、入力します。
sudo apt install python-serial

一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな接続するためのコードを作成しました。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。付き数字録と確認されるように、スピンドルモーターへの済みます。みのハンドブックは進行中の作業です。動され、作インターフェイスに連絡するか、参加して示されています。

3.16.7.25 エラーメッセージ
障害が発生し続けました。したときに連絡するか、参加してユーザーに連絡するか、参加して通知りません。する場合は、ために連絡するか、参加して、PlasmaC に連絡するか、参加してよって出力される場合は、エラーメッセージがいくつか

あります。 メッセージは進行中の作業です。、クは進行中の作業です。リティカルを送信してくと警告してください。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ける場合は、ことができます。
重大なエラーが発生し続けました。する場合は、と、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったします。オペレーターは進行中の作業です。、続するためのコードを作成しました。行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してエラーのハンドブックは進行中の作業です。
原因はを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、必要があります。
切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加してエラーが発生し続けました。した場合は、は進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作するが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、間が経つにつれて、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。進または進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。進が許可され、ユーザーは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。

を手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、変更する許可できます。
エラーがクは進行中の作業です。リアされる場合は、と、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされる場合は、場合は、があります。
これらのハンドブックは進行中の作業です。エラーは進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、センサーが切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされたことを手伝うことができる場合は、示します。

 breakaway switch activated program is paused

ブレイクは進行中の作業です。アウェイスイッチ起動され、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった
 float switch activated program is paused

フロートスイッチ起動され、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、
 ohmic probe activated program is paused

オーミックは進行中の作業です。プローブ起動され、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、

これらのハンドブックは進行中の作業です。エラーは進行中の作業です。、プロービングが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、センサーがアクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされたことを手伝うことができる場合は、示します。
 ohmic probe detected before probing program is paused

プローブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してオーミックは進行中の作業です。プローブが検出されました
 float switch detected before probing program is paused

プローブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してフロートスイッチが検出されました
 breakaway switch detected before probing program is paused
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プロービングプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してブレークは進行中の作業です。アウェイスイッチが検出されました

M5 コマンドに連絡するか、参加して到達する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。動され、作中の作業です。に連絡するか、参加して ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするが失われました。

 valid arc lost program is paused

有効になっていません。なアークは進行中の作業です。ロストプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったされています

ワークは進行中の作業です。ピースが検出される場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、Z軸の移動を協調制御できます。が下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、に連絡するか、参加して達しました。
 bottom limit reached while probing down program is paused

プローブダウンプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、ときに連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、に連絡するか、参加して達しました

ワークは進行中の作業です。ピースが高すぎる場合は、ため、安全に機に連絡するか、参加してすばやく削除する必要があります。できません。
 material too high for safe traverse program is paused

安全に機なトラバースプログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。高すぎる場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったされています

実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。カットパラメータのハンドブックは進行中の作業です。これらのハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。 1 つが無効になっていません。です（例としては、：ゼロに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
 invalid pierce height or invalid cut height or invalid cut volts program is paused

無効になっていません。なピアス高さまたは進行中の作業です。無効になっていません。なカット高さまたは進行中の作業です。無効になっていません。なカットボルを送信してくトプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったされています

構成されました。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として試すことが提行で示された回りまたは反数のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてを手伝うことができる場合は、試すことが提みた後の月曜日に開催されました。、アークは進行中の作業です。が検出されませんでした。
 no arc detected after <return>n>d start attempts program is paused

<return>n> d のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として試すことが提行プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったした後の月曜日に開催されました。、アークは進行中の作業です。が検出されませんでした
 no arc detected after <return>n>d start attempts manual cut is stopped

<return>n> d のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として試すことが提行後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して手動され、カットが停止された、またはまったく機能しなくなったした後の月曜日に開催されました。、アークは進行中の作業です。が検出されない

THC に連絡するか、参加してより、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、に連絡するか、参加して達しました。
 bottom limit reached while THC moving down program is paused

THC のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、ときに連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、に連絡するか、参加して達しました
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THC に連絡するか、参加してより、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加して上限など、に連絡するか、参加して達しました。
 top limit reached while THC moving up program is paused

THC上昇プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、間が経つにつれてに連絡するか、参加して上限など、に連絡するか、参加して達しました

警告してください。エラーは進行中の作業です。実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ことは進行中の作業です。なく、情報が含まれています。提供されるソフトウェアを特定するためののハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。
これらのハンドブックは進行中の作業です。エラーは進行中の作業です。、プローブテストが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、センサーがアクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされたことを手伝うことができる場合は、示します。
 プローブテストが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してオーミックは進行中の作業です。プローブが検出されました
プローブテストが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してオーミックは進行中の作業です。プローブが検出されました
 float switch detected before probing probe test aborted

プロービングプローブテストが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してフロートスイッチが検出されました
 breakaway switch detected before probing probe test aborted

プロービングプローブテストが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してブレークは進行中の作業です。アウェイスイッチが検出されました

これは進行中の作業です。、ゼロ点を合わせてを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ために連絡するか、参加してプローブする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してプローブのハンドブックは進行中の作業です。接触します。が失われたことを手伝うことができる場合は、示しています。
 probe trip error while probing

プローブ中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プローブトリップエラー

これは進行中の作業です。、プローブテスト中の作業です。に連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、に連絡するか、参加して達したことを手伝うことができる場合は、示します。
 bottom limit reached while probe testing

プローブテスト中の作業です。に連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、に連絡するか、参加して達しました

これは進行中の作業です。、THC が切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。中の作業です。に連絡するか、参加して Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、上げる場合は、ため、安全に機な高さが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびしたことを手伝うことができる場合は、示しています。
 safe traverse height has been reduced

安全に機なトラバースのハンドブックは進行中の作業です。高さが減少なくともしました

これは進行中の作業です。、PlasmaC のハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをのハンドブックは進行中の作業です。値が無効になっていません。（NAN または進行中の作業です。 INF）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所であったことを手伝うことができる場合は、示しています。
 invalid arc-voltage-in

無効になっていません。なアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを入力

295



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

3.16.7.26 PlasmaC の歴史更新
PlasmaC のハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンの通知りません。は進行中の作業です。、https：//forum.linuxcnc.org/plasmac/37233-plasmac-updates に連絡するか、参加して掲載されているされています。
ユーザー名を手伝うことができる場合は、作成されました。し、上記のハンドブックは進行中の作業です。スレッドに連絡するか、参加してサブスクは進行中の作業です。ライブして更する許可新しいバージョンの通知りません。を手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ことを手伝うことができる場合は、強くお勧めします。めします。
標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 ISO インストールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、LinuxCNC は進行中の作業です。、新しいバージョンのしいマイナのロビーでーリリースがリリースされたときに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み更する許可新しいバージョンのさ

れます。 そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、PlasmaC は進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンの後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して初に興味を持ちました。めて実行されたときに連絡するか、参加して、そのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのします。
LinuxCNC は進行中の作業です。通常、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、（一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して 1 つずつ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所入力する場合は、ことで更する許可新しいバージョンのされます。

sudo apt update
sudo apt dist-upgrade

LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしいマイナのロビーでーリリースがリリースされる場合は、まで、拡張を試すことが提機能しなくなったとバグ修正は進行中の作業です。標です。準インストールを送信してくでは進行中の作業です。利
用されできません。 ユーザーが新しいバージョンのしい PlasmaC バージョンがプッシュされる場合は、たびに連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのする場合は、場合は、は進行中の作業です。、
http：//buildbot.linuxcnc.org/のハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されって、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC リポジトリでは進行中の作業です。なく LinuxCNCBuildbot リポジト
リを手伝うことができる場合は、使用されできます。

3.16.8 PlasmaCの変更高度なオプションなユーザーコンセプトトピック
1.1.1.1 カスタム停止スイッチユーザーボタン

PlasmaC GUI に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加してコマンドを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことでプログラムのメンバーに連絡するか、参加して可能しなくなったなボタンがあ
ります。 ボタンのハンドブックは進行中の作業です。数は進行中の作業です。、ユーザーが Axis または進行中の作業です。 Gmoccapy で PlasmaC を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、選択されまししたかどうかに連絡するか、参加して
よって異なります。なります。

Axis GUI のハンドブックは進行中の作業です。メインウィンドウに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、左に移動すると、それは正のから右に連絡するか、参加して 1〜5 のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするが付き数字いた 5 つのハンドブックは進行中の作業です。ボタンがあります。
Gmoccapy GUI のハンドブックは進行中の作業です。メインウィンドウに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、上から下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して 1〜4 のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするが付き数字いた 4 つのハンドブックは進行中の作業です。ボタンがあります。
Extras パネルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、左に移動すると、それは正の上から右下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して 10〜19 のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするが付き数字いた追加してのハンドブックは進行中の作業です。 10個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。ボタンがあります。
ボタンのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。<return>machine_name> .ini ファイルを送信してく設定しました。は進行中の作業です。、[PLASMAC]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してあります。
ボタンに連絡するか、参加して表示される場合は、テキストは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して設定しました。されます。

BUTTON_n_NAME = HAL Show
ここで、n は進行中の作業です。ボタン番号すべてを外部とリンクする、HALShow は進行中の作業です。テキストです。
Axis GUI のハンドブックは進行中の作業です。複数行のハンドブックは進行中の作業です。テキストのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、テキストを手伝うことができる場合は、\で分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これします

BUTTON_n_NAME = HAL\Show
ボタンは進行中の作業です。、外部コマンド、G コード、または進行中の作業です。 6 つのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。な機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、実行できます。HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。切り替える

え、プローブテスト、オーミックは進行中の作業です。テスト、カットタイプ、消耗品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可、または進行中の作業です。 X と Y のハンドブックは進行中の作業です。タッチオフです。
これに連絡するか、参加して加してえて、Extras パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ボタン 10〜19 は進行中の作業です。、特別を停止します。な機能しなくなったである場合は、 Cut Recovery、Load G-Code プログラムのメンバーに連絡するか、参加して

を手伝うことができる場合は、実行したり、ボタン名のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加してカスタムのメンバーに連絡するか、参加して画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、表示したりできます。
外部コマンド
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外部コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、コマンドのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して％減らし、それを文字を手伝うことができる場合は、付き数字けます。
BUTTON_n_CODE = %halshow

G コード
G コードを手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、実行する場合は、コードを手伝うことができる場合は、入力する場合は、だけです。

BUTTON_n_CODE = G0 X100
既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、実行します。

BUTTON_n_CODE = o<my_subroutine> call
<return>machine_name> .ini ファイルを送信してく変数は進行中の作業です。、{}を手伝うことができる場合は、使用されして入力できます（スペースは進行中の作業です。}のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して配置されます。する場合は、必要がありま
す）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

BUTTON_n_CODE = G0 X{JOINT_0 HOME} Y1
BUTTON_n_CODE = G53 G0 Z[{AXIS_Z MAX_LIMIT} - 1.001]

コードを手伝うことができる場合は、\記号すべてを外部とリンクするで区切る場合は、ことに連絡するか、参加してより、複数のハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、実行できます。 例としては、外は進行中の作業です。、ボタンごとに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。コマンドであ
る場合は、必要がある場合は、特別を停止します。なコマンドです。

BUTTON_n_CODE = G0 X0 Y0 \ G1 X5 \ G1 Y5
外部コマンドと G コードを手伝うことができる場合は、同じボタンに連絡するか、参加して混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。在させる場合は、ことができます。

BUTTON_n_CODE = %halshow \ g0x.5y.5 \ %halmeter

HAL ピンを手伝うことができる場合は、切り替えるえます
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ユーザーは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、使用されして HALビットピンのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するできます（このハンドブックは進行中の作業です。

コードは進行中の作業です。単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。コマンドとして使用されする場合は、必要があり、ボタンごとに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 HALビットピンのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、制御するできます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
BUTTON_n_CODE = toggle-halpin my-hal-pin-name

コードを手伝うことができる場合は、設定しました。した後の月曜日に開催されました。、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、とボタンが緑色の線で示されているように。に連絡するか、参加して変わり、ピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が反を見つけることは難し転する速度を定義するし、もう一度の成功を収めたものもありました。クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、ま
で「ラッチ」されたままに連絡するか、参加してなります。 もう一度の成功を収めたものもありました。クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、ボタンが元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。に連絡するか、参加して戻ると、り、ピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が反を見つけることは難し転する速度を定義するしま
す。

プローブテスト
PlasmaC は進行中の作業です。プローブを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、材料またはツールに必要であり、プログラマーがが検出される場合は、と、Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。実行パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[カットパラメータ]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して現します。在

表示されている場合は、ピアスのハンドブックは進行中の作業です。高さまで上昇します。 そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、PlasmaC は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で指定しました。された時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所待機
してから、Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。に連絡するか、参加して戻ると、します。 30秒のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して示します。

BUTTON_n_CODE = probe-test 30
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オーミックは進行中の作業です。テスト
PlasmaC は進行中の作業です。オーミックは進行中の作業です。プローブイネーブルを送信してく出力信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してし、オーミックは進行中の作業です。プローブ入力が検知りません。される場合は、と、モ
ニターパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 LED インジケーターが点を合わせて灯したり、マシンします。 これのハンドブックは進行中の作業です。主な目を集めた的ライセンシーであるは進行中の作業です。、ショートしたトーチチップのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。イックは進行中の作業です。テ
ストを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、ことです。

BUTTON_n_CODE = ohmic-test

カットタイプ
このハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、2 つのハンドブックは進行中の作業です。カットタイプ、ピアスとカット（デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。カットモード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。ピアス

のハンドブックは進行中の作業です。みが切り替えるわります。
BUTTON_n_CODE = cut-type

消耗品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可
このハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、マシンが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、ときに連絡するか、参加してトーチが指定しました。された座標です。に連絡するか、参加して移動され、し、ユーザーがトーチ

のハンドブックは進行中の作業です。消耗品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して変更する許可できる場合は、ように連絡するか、参加してなります。
有効になっていません。なエントリは進行中の作業です。 XnnnYnnnFnnn です。 送り速度の成功を収めたものもありました。（F）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。必須であり、X座標です。または進行中の作業です。 Y座標です。のハンドブックは進行中の作業です。少なくともなくとも 1 つ

が必要です。 X座標です。と Y座標です。は進行中の作業です。、絶対的ライセンシーであるなマシン座標です。です。 X または進行中の作業です。 Y が欠です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。
座標です。が使用されされます。
以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して戻ると、すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。があります。
1. 消耗品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可ボタンを手伝うことができる場合は、もう一度の成功を収めたものもありました。押すかします。トーチは進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して戻ると、り、マシンは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。位置されます。でユーザーがプログ

ラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ちます。
2. プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします-トーチを手伝うことができる場合は、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して戻ると、すと、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされます。
3. プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします-トーチを手伝うことができる場合は、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して戻ると、すと、プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。

BUTTON_n_CODE = change-consumables X10 Y10 F1000

X と Y を手伝うことができる場合は、タッチオフ
ボタン 1〜19 は進行中の作業です。、X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、タッチオフ（ゼロ調整する高レベルのコントローラー、つまりモー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所し、G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ために連絡するか、参加して適切

な高さに連絡するか、参加して Z を手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、ことができます。
ユーザーが AxisGUI を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、リロードし、ライブプロットを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアし、プレ
ビューウィンドウを手伝うことができる場合は、再ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、実行する場合は、コマンドを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、こともできます。 これに連絡するか、参加してより、ユー
ザーは進行中の作業です。、現します。在ロードされている場合は、 G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して対して新しいバージョンのしいゼロ座標です。がどこに連絡するか、参加してある場合は、かを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して確認されるように、スピンドルモーターへのできま
す。
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X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
G10 L20 P0 X0 Y0

Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 MAXIMUM_LIMIT から少なくともし離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。して、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。のハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、を手伝うことができる場合は、します（次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。 5.0mm）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
G53 G0 Z[{AXIS_Z MAX_LIMIT} - 5.0]

プレビューウィンドウを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。（Axis GUI のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
%halcmd setp axisui.refresh 1

3 つのハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。すべてを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、：
G10 L20 P0 X0 Y0 \ G53 G0 Z[{AXIS_Z MAX_LIMIT} - 5.0] \ %halcmd setp axisui.refresh 1

カットリカバリー
このハンドブックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、カットリカバリダイアログが表示され、ユーザーは進行中の作業です。トーチを手伝うことができる場合は、カットパスから外して、
カットを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して適した材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ことができます。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。 Extras パネルを送信してくからのハンドブックは進行中の作業です。み使用されでき、ボタ
ンは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。み有効になっていません。です。

BUTTON_n_CODE = cut-recovery

ロード
エクは進行中の作業です。ストラパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ボタン 10〜19 は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されして G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、ロードできます。

BUTTON_n_CODE = load path/to/G-Code.ngc
パスは進行中の作業です。、<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 PROGRAM_PREFIX で指定しました。されたディレクは進行中の作業です。トリからのハンドブックは進行中の作業です。相対パスです。
これは進行中の作業です。通常〜/ linuxcnc / nc_files です。 例としては、：ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくが plasma という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。
PROGRAM_PREFIX ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。サブディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、場合は、、エントリは進行中の作業です。 plasma /G-Code.ngc に連絡するか、参加してなります。
エクは進行中の作業です。ストラパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ボタン 10〜19 は進行中の作業です。、テキストのハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、表示できます。 画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようが指定しました。されている場合は、場合は、、

これが優れています。先され、ボタン名のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようが表示されます。
BUTTON_n_IMAGE = path/to/image.png

パスは進行中の作業です。構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリからのハンドブックは進行中の作業です。相対パスである場合は、ため、イメージが images という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。サブ
ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、場合は、、エントリは進行中の作業です。 images /image.png に連絡するか、参加してなります。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようは進行中の作業です。 60x60形式に公開されました。で表示されます。
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3.16.8.1 テストパネル
マシンのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。フォルを送信してくダーに連絡するか、参加して test という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリがあります。このハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、

<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくで参照してください。されている場合は、構成されました。例としては、を手伝うことができる場合は、テストする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできる場合は、、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なテストパネルを送信してくと
関である米国国立標準技術研究所連する場合は、 Python ファイルを送信してくがあります。
ユーザーがこれを手伝うことができる場合は、 sim構成されました。で使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリへのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、作成されました。し、それに連絡するか、参加して合は、わせて

<return>machine_name> .ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、必要があります。

3.16.8.2 ボイドセンシングの歴史調整
ボイドロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、 THC に連絡するか、参加して適用されする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、しきい値を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえた必要な連続するためのコードを作成しました。回りまたは反数を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ことに連絡するか、参加してより、ボイド検知りません。を手伝うことができる場合は、

さらに連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ことができます。
これを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。 plasmac.kerf-errors-max で、デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。 2 です。このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、変

更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、パラメーターと必要な値を手伝うことができる場合は、<return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、
しきい値を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、ために連絡するか、参加して必要な連続するためのコードを作成しました。回りまたは反数を手伝うことができる場合は、 3 に連絡するか、参加して設定しました。します。

setp plasmac.kerf-error-max 3

3.16.8.3 ロストアークディレイ
一部のハンドブックは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりマ電源がオフになっ/マシン構成されました。では進行中の作業です。、カット中の作業です。に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して Arc OK 信してく号すべてを外部とリンクするが失われる場合は、か、カットのハンドブックは進行中の作業です。終わり近くにありますくで
永久に失われ、に連絡するか、参加して失われ、PlasmaC がプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったして「有効になっていません。なアークは進行中の作業です。損なう可能性があ失」エラーを手伝うことができる場合は、報が含まれています。告してください。する場合は、場合は、があります。 
失われた ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするが回りまたは反復した場合は、、または進行中の作業です。 M5 コマンドに連絡するか、参加して到達する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加して/エラーのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぐ遅くなり、動きが長くなる可能性
延テストの結果に基づいて、最大ステッ（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできる場合は、 plasmac.arc-lost-delay という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンがあります。 設定しました。され
た遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ期のスポンサーシップにより間が経つにつれてが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、0.1秒のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、設定しました。します。

setp plasmac.arc-lost-delay 0.1
<return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくでこのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。、ユーザーが上記のハンドブックは進行中の作業です。症状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、経つにつれて験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度のした場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されする場合は、必要があります。 また、ユーザーは進行中の作業です。適切な
Ignore Arc OK G-Code コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして、同様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、ことができる場合は、ことに連絡するか、参加しても注意が作成されました。してください。

3.16.8.4 PlasmaC状態ステータス出力
PlasmaC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 plasmac.state-out という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンがあり、これを手伝うことができる場合は、使用されしてユーザーがコーディングした

コンポーネントとインターフェイスし、PlasmaC のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのできます。
PlasmaC が遭遇する可能性のあるさまざまな状態は次のとおりです。する場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、さまざまな状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。 内容
0 IDLE
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1 PROBE_HEIGHT

2 PROBE_DOWN

3 PROBE_UP

4 ZERO_HEIGHT

5 PIERCE_HEIGHT

6 TORCH_ON

7 ARC_OK

8 PIERCE_DELAY

9 PUDDLE_JUMP

10 CUT_HEIGHT

11 CUT

12 PAUSE_AT_END

13 SAFE_HEIGHT

14 MAX_HEIGHT

15 FINISH

16 TORCHPULSE

17 PAUSED_MOTION

18 OHIMC_TEST

19 PROBE_TEST

20 SCRIBING

21 CONSUMABLE_CHANGE_ON

22 CONSUMABLE_CHANGE_OF

F

23 CUT_RECOVERY_ON

24 CUT_RECOVERY_OFF

25 DEBUG

DEBUG状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。テストのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしており、通常は進行中の作業です。発生し続けました。しません。

3.16.9 付録
1.1.1.1 構成セレクター例

PlasmaCHAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されしてプラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機を手伝うことができる場合は、シミュレートする場合は、 AxisGUI と GmoccapyGUI のハンドブックは進行中の作業です。両方
のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、があります。
 metric_plasmac.ini

 imperial_plasmac.ini

ユーザーが設定しました。例としては、を手伝うことができる場合は、〜/ linuxcnc / configs ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してコピーした場合は、は進行中の作業です。、Configurator を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのモードで実行
する場合は、ことで更する許可新しいバージョンのできます。 これに連絡するか、参加してより、コピーされた PlasmaC システムのメンバーに連絡するか、参加してファイルを送信してくが、ユーザーが更する許可新しいバージョンのした最新しいバージョンの
バージョンへのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられます。
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3.16.9.1 NGC サンプル
nc_files / plasmac に連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく G コードファイルを送信してくがあります。

3.16.9.2 LinuxCNC インストールの歴史タイプをテストする変更する
インストールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC インストールを送信してくを手伝うことができる場合は、最新しいバージョンのバージョンに連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのする場合は、必要があり

ます。 PlasmaC が最新しいバージョンのバージョンでない場合は、、インストールを送信してくタイプを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC構成されました。が破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは損なう可能性があ
する場合は、可能しなくなった性があります。があります。
続するためのコードを作成しました。行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。アップコピーを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
ユーザーが LinuxCNC インストールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、パッケージインストールを送信してくからランインプレースに連絡するか、参加して、または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。
逆に連絡するか、参加して変更する許可した場合は、、ユーザーは進行中の作業です。〜/ linuxcnc / configs ディレクは進行中の作業です。トリからでは進行中の作業です。なく、新しいバージョンのしい LinuxCNC インストールを送信してく
ディレクは進行中の作業です。トリから Configurator を手伝うことができる場合は、実行する場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、正しいインストールを送信してくタイプのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくリン
クは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、リセットする場合は、ために連絡するか、参加して必要です。

ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、入力し、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、実行します。
新しいバージョンのしいパッケージのハンドブックは進行中の作業です。インストールを送信してくに連絡するか、参加してリセットします。

python /usr/share/doc/linuxcnc/examples/sample-configs/by_machine/plasmac/
configurator.py

新しいバージョンのしい RunInPlace インストールを送信してくに連絡するか、参加してリセットします。
python〜 / linuxcnc-dev / configs / by_machine / plasmac / configureator.py

3.16.9.3 PlasmaC固有の歴史 G コード
内容 コード
Begin cut M3 $0 S1

End cut M5 $0

Begin scribe Begin scribe

End scribe M5 $1

Begin center spot M3 $2 S1

End center spot M5 $2

End all the above M5 $-1

Select a material M190 Pn

n denotes the material number

Wait for material change 

confirmation

M66 P3 L3 Qn

n is delay time (in seconds) This value may need to be increased 

for very large

material files
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Set feed rate from material F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>

Enable Ignore Arc OK M62 P1 (synchronized with motion)

M64 P1 (immediate)

Disable Ignore Arc OK M63 P1 (synchronized with motion)

M65 P1 (immediate)

Disable THC M62 P2 (synchronized with motion)

M64 P2 (immediate)

Enable THC M63 P2 (synchronized with motion)

M65 P2 (immediate)

Disable Torch M62 P3 (synchronized with motion)

M64 P3 (immediate)

Enable Torch M63 P3 (synchronized with motion)

M65 P3 (immediate)

Set velocity to a percentage of 

feed rate

M67 E3 Qn (synchronized with motion)

M68 E3 Qn (immediate)

n is the percentage to set

10 is the minimum, below this will be set to 100%

100 is the maximum, above this will be set to 100% It is 

recommended to

have M68 E3 Q0 in preamble and postamble

Cutter compensation - left of 

path

G41.1 D#<_hal[plasmac_run.kerf-width-f]>

Cutter compensation - right of 

path

G42.1 D#<_hal[plasmac_run.kerf-width-f]>

Cutter compensation off G40

Note that M62 through M68 are invalid while cutter compensation 

is on

Cut holes at 60% feed rate #<holes> = 1

for holes less than 32mm (1.26") diameter

Cut holes at 60% feed rate,

turn torch off at hole end,

continue hole path for overcut

#<holes> = 2

for holes less than 32mm (1.26") diameter overcut length = 4mm 

(0.157")

Cut holes and arcs at 60% feed 

rate

#<holes> = 3

for holes less than 32mm (1.26") diameter

for arcs less than 16mm (0.63") radius

Cut holes and arcs at 60% feed 

rate,

turn torch off at hole end,

continue hole path for overcut

#<holes> = 4

for holes less than 32mm (1.26") diameter

for arcs less than 16mm (0.63") radius

overcut length = 4mm (0.157")

Specify hole diameter for #<h_diameter> = n (n is the diameter, use the same units 
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#<holes> = 1-4 system as the rest of

the G-Code file)

Specify hole velocity for

#<holes> = 1-4

#<h_velocity> = n (n is the percentage, set the percentage of 

the current feed rate)

Specify overcut length #<oclength> = n (n is the length, use the same units system as 

the rest of the G-Code file)

Specify pierce-only mode #<pierce-only> = n (n is the mode, 0=normal cut mode, 

1=pierce only mode)

Create or edit materials.

options:

1 - Create temporary default

2 - Add if not existing

3 - Overwrite if existing else add

new

mandatory parameters:

(o=<option>, nu=<nn>, na=<ll>, ph=<nn>, pd=<nn>, 

ch=<nn>, fr=<nn>)

optional parameters:

(kw=<nn>, th=<nn>, ca=<nn>, cv=<nn>, pe=<nn>, 

gp=<nn>, cm=<nn>,

jh=<nn>, jd=<nn>)

3.16.9.4 PlasmaCGcode の歴史例
説明したこのペーパーを参照してください。 例としては、
Select material and do a normal 

cut

M190 P3

M66 P3 L3 Q1

F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>

M3 $0 S1

..

M5 $0

Set velocity to 100% of 

CutFeedRate

M67 E3 Q0 or M67 E3 Q100

Set velocity to 60% of 

CutFeedRate

M67 E3 Q60

Set velocity to 40% of 

CutFeedRate

M67 E3 Q40

Cut a hole with 60% reduced 

speed

using velocity setting

G21 (metric)

G64 P0.05

M52 P1 (allow paused motion)

F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>

G0 X10 Y10

M3 $0 S1 (start cut)

G1 X0

M67 E3 Q60 (reduce feed rate to 60%)

G3 I10 (the hole)

M67 E3 Q100 (restore feed rate to 100%)
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M5 $0 (end cut)

G0 X0 Y0

M2 (end job)

Cut a hole with 60% reduced 

speed

using the #<holes> command

G21 (metric)

G64 P0.05

M52 P1 (allow paused motion)

#<holes> = 1 (velocity reduction for holes)

F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>

G0 X10 Y10

M3 $0 S1 (start cut)

G1 X0

G3 I10 (the hole)

M5 $0 (end cut)

G0 X0 Y0

M2 (end job)

Cut a hole with overcut using 

torch

disable

G21 (metric)

G64 P0.05

M52 P1 (allow paused motion)

F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>

G0 X10 Y10

M3 $0 S1 (start cut)

G1 X0

M67 E3 Q60 (reduce feed rate to 60%)

G3 I10 (the hole)

M62 P3 (turn torch off)

G3 X0.8 Y6.081 I10 (continue motion for 4mm)

M63 P3 (allow torch to be turned on)

M67 E3 Q0 (restore feed rate to 100%)

M5 $0 (end cut)

G0 X0 Y0

M2 (end job)

Cut a hole with overcut using 

the

#<holes> command

G21 (metric)

G64 P0.05

M52 P1 (allow paused motion)

#<holes> = 2 (overcut for holes)

F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>

G0 X10 Y10

M3 $0 S1 (start cut)

G1 X0

G3 I10 (the hole)
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M5 $0 (end cut)

G0 X0 Y0

M2 (end job)

Cut a hole with 6.5mm overcut 

using

the #<holes> command

G21 (metric)

G64 P0.05

M52 P1 (allow paused motion)

#<holes> = 2 (overcut for holes)

<oclength> = 6.5 (6.5mm overcut length)

F<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>

G0 X10 Y10

M3 $0 S1 (start cut)

G1 X0

G3 I10 (the hole)

M5 $0 (end cut)

G0 X0 Y0

M2 (end job)

Select scribe and select torch at 

end of

scribing

..

M52 P1 (paused motion on)

F#<_hal[plasmac.cut-feed-rate]>

T1 M6 (select scribe)

G43 H0 (apply offsets)

M3 $1 S1 (start plasmac with scribe)

..

T0 M6 (select torch)

G43 H0 (apply offsets)

G0 X0 Y0 (parking position)

M5 $1 (end)

Hole center spotting (Requires a small motion command or nothing happens)

G21 (metric)

F99999 (high feed rate)

G0 X10 Y10

M3 $2 S1 (spotting on)

G91 (relative distance mode)

G1 X0.000001

G90 (absolute distance mode)

M5 $2 (spotting off)

G0 X0 Y0

G90

M2

Create temporary default (o=1, nu=2, na=5mm Mild Steel 40A, ph=3.1, pd=0.1, ch=0.75, 
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material fr=3000)

Edit material, if not existing 

create a

new one

(o=3, nu=2, na=5mm Mild Steel 40A, ph=3.1, pd=0.1, ch=0.75, 

fr=3000,kw=1.0)

3.16.9.5 Mesa THCAD

Mesa THCAD は進行中の作業です。、プラズからの初期のスポンサーシップによりマ切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。機からアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな方法が求められました。です。 THCAD は進行中の作業です。、パラレルを送信してく
ポート構成されました。または進行中の作業です。 MesaElectronics ハードウェアを手伝うことができる場合は、使用されした構成されました。に連絡するか、参加して使用されできます。
推奨される場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。、THCAD に連絡するか、参加して必要なパラメーターを手伝うことができる場合は、<return>machine_name> _connections.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、こ

とです。
ソフトウェアエンコーダを手伝うことができる場合は、使用されしたパラレルを送信してくポート設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、。
THCAD ジャンパー設定しました。UNIPOLAR および F / 64

Note

ユーザーのコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ピューターのレイテンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、シーが独立していない場合でも、良好な場合、ユーザーはな場合でも、、ユーザーは F / 32 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。できる可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、ありま
す

loadrt encoder num_chan=1
setp encoder.0.counter-mode 1
setp encoder.0.position-scale -1
addf encoder.update-counters base-thread
addf encoder.capture-position servo-thread
net arc-voltage-raw parport.1.pin-04-in encoder.0.phase-A

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ユーザーは進行中の作業です。、PlasmaCConfigurator のハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをHAL ピンエントリが次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。する場合は、必
要があります。

encoder.0.velocity

オンボードハードウェアエンコーダーを手伝うことができる場合は、使用されした Mesa7i96構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して示します。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 Mesa ハードウェアも同様に、スティーブン・キングの言葉：「ですが、
ボード識別を停止します。子メールを送信してくが異なります。なります。

THCAD ジャンパー設定しました。UNIPOLAR および F / 32

setp hm2_7i96.0.encoder.00.scale -1
setp hm2_7i96.0.encoder.00.filter 1
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setp hm2_7i96.0.encoder.00.counter-mode 1

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ユーザーは進行中の作業です。、PlasmaCConfigurator のハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをHAL ピンエントリが次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。する場合は、必要があります。
hm2_7i96.0.encoder.00.velocity

Note

THCAD を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。していて、返しになりますが、この場合、されるアーク電圧に見つかりました多くのくのノイズが独立していない場合でも、ある場合でも、に見つかりました役立していない場合でも、つ可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。のあるローパスの動き。
フィルの制御がターが独立していない場合でも、利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ用できます。可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がです。

THCAD-10

プラズからの初期のスポンサーシップによりマ CNC ポートに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、場合は、、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、周比は進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりママシンから選択されましされます。
プラズからの初期のスポンサーシップによりママシンに連絡するか、参加してフルを送信してくアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、場合は、、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな設定しました。は進行中の作業です。、アークは進行中の作業です。負のから THCAD負のまで 1 メガオー

ムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。抵抗をシミュレートします。 マシンが停止を手伝うことができる場合は、使用されし、アークは進行中の作業です。正から THCAD 正まで 1 メガオームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。抵抗をシミュレートします。 マシンが停止を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことです。 これに連絡するか、参加してより、210V のハンドブックは進行中の作業です。
フルを送信してくスケールを送信してく読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値が得られるソフトウェアとそれられます。 THCAD は進行中の作業です。、最大 500V のハンドブックは進行中の作業です。過する間電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、無期のスポンサーシップにより限など、に連絡するか、参加して処理できます。

分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、周比を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、（R1 + R2 + 100000）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所/ 100000 を手伝うことができる場合は、使用されします。上記のハンドブックは進行中の作業です。抵抗をシミュレートします。 マシンが停止値のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、（1000000 + 

1000000 + 100000）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所/ 100000 で、比率を入力します。 そうでないは進行中の作業です。 21 に連絡するか、参加してなります。
重要
ユーザーが独立していない場合でも、 HF 始めることは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのは動きが独立していない場合でも、プラズマ電源にアークを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。している場合でも、、これらの抵抗のそれぞれは、いくつかの高電圧抵のそれぞれは、いくつかの高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。電圧抵
抗のそれぞれは、いくつかの高電圧抵器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：で構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされている必要が独立していない場合でも、あります。

THCAD-300

これは進行中の作業です。プラズからの初期のスポンサーシップによりママシンのハンドブックは進行中の作業です。フルを送信してくアークは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されており、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを比= 1

これらのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、構成されました。パネルを送信してくで電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをオフセットと電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをスケールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として値を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
これらは進行中の作業です。、THCAD のハンドブックは進行中の作業です。背面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、示すキャリブレーションステッカーを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして配置されます。されています。

THCAD-nnn
0V 121.1 kHz
5V 925.3 kHz

または進行中の作業です。同様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これらは進行中の作業です。それぞれ 0 ボルを送信してくトとフルを送信してくスケールを送信してくボルを送信してくトに連絡するか、参加して対して THCAD に連絡するか、参加してよって生し続けました。成されました。される場合は、
周波数です。

電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをスケールを送信してくと電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをオフセットは進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して手動され、で計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、か、このハンドブックは進行中の作業です。オンライン計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。機を手伝うことができる場合は、使用されして計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。
算します。できる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。
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電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをスケールを送信してく
式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、

Divider_Ratio / ((THCAD_Full_Scale_Frequency - THCAD_0V_Frequency) /  -
THCAD_Frequency_Divider / THCAD_Full_Scale_Voltage)

このハンドブックは進行中の作業です。結果は進行中の作業です。、構成されました。を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ときに連絡するか、参加して構成されました。パネルを送信してくで電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをスケールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
F / 32 のハンドブックは進行中の作業です。ジャンパー設定しました。を手伝うことができる場合は、使用されした THCAD-10 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

21 / ((925300 - 121100) / 32 / 10) = 0.00835613
上記のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。では進行中の作業です。、21 は進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、周器がのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。例としては、から、32 は進行中の作業です。ジャンパー設定しました。 F / 32、10 は進行中の作業です。 THCADカード自体のハンドブックは進行中の作業です。フルを送信してくスケー
ルを送信してく読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値です。
THCAD-300 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

/ ((925300 - 121100) / 32 / 300) = 0.01193732
上記のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。では進行中の作業です。、1 は進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、周比、32 は進行中の作業です。ジャンパー設定しました。 F / 32、300 は進行中の作業です。 THCADカード自体のハンドブックは進行中の作業です。フルを送信してくスケールを送信してく読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値
です。

電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをオフセット
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されします。

THCAD_0V_Frequency / THCAD_Frequency_Divider

このハンドブックは進行中の作業です。結果は進行中の作業です。、構成されました。を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ときに連絡するか、参加して構成されました。パネルを送信してくで電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
上記のハンドブックは進行中の作業です。 THCAD-10 および THCAD-300 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

121100 / 32 = 3784.375

3.16.9.6 RS485 接続
Hypertherm RS485 配線からの逸脱が図は、ステッピングモーターを備えた典型的な（括弧の最大偏差が内のハンドブックは進行中の作業です。 Hypertherm内のハンドブックは進行中の作業です。配線からの逸脱が色の線で示されているように。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：

マシンピン番号すべてを外部とリンクするでのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。 ブレイクは進行中の作業です。アウトボードでのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。
1-Tx +（赤い線は機械の加速能力です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 -> RXD +

2-Tx-（黒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 -> RXD-

3-Rx +（ブラウン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 -> T / R +

4-Rx-（白になりました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 -> T / R-

5-GND（緑）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 -> GND
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マシンピン番号すべてを外部とリンクするでのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。 USB RS485 ピン番号すべてを外部とリンクするでのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。（左に移動すると、それは正のから右）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
1:Tx +（赤い線は機械の加速能力です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 1:T/R-(M1)黒)

2:Tx-（黒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 2:T/R+(M1)赤い線は機械の加速能力です。)

3:Rx +（ブラウン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 3:RXD-(M1)白になりました。)

4:Rx-（白になりました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 4:RXD+(M1)茶)

5:GND（緑）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 5:GND(M1)緑)

動され、作する場合は、ことがわかっている場合は、 RS485 インターフェース：
DTECH DT-5019 USB から RS485へのハンドブックは進行中の作業です。コンバーターアダプター：

マザーボードのハンドブックは進行中の作業です。シリアルを送信してく接続するためのコードを作成しました。または進行中の作業です。シリアルを送信してくカード（RS232）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、 RS485 に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。が必要です。
DTECH RS232 から RS485へのハンドブックは進行中の作業です。コンバーター：
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シリアルを送信してくカードのハンドブックは進行中の作業です。例としては、（ブレイクは進行中の作業です。アウトボード付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。 Sunnix SER5037A PCIカード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：

3.16.9.7 リードリレーで動作アーク OK

CNC ポートなしでプラズからの初期のスポンサーシップによりマ電源がオフになっから ArcOK 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、効になっていません。果的ライセンシーであるで非常に連絡するか、参加して信してく頼性があります。のハンドブックは進行中の作業です。高い方法が求められました。は進行中の作業です。、非導電性があります。
チューブ内に連絡するか、参加してリードリレーを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字け、チューブのハンドブックは進行中の作業です。周りに連絡するか、参加してワークは進行中の作業です。リードを手伝うことができる場合は、 3 ターン巻き付けます。 保護のためにリレーを古いペンチューブに入れき付き数字けて固定しました。する場合は、ことです。

このハンドブックは進行中の作業です。アセンブリは進行中の作業です。、カッティングアークは進行中の作業です。が確立されたときに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み発生し続けました。する場合は、電流がワークは進行中の作業です。リードを手伝うことができる場合は、流れる場合は、ときに連絡するか、参加して
オンに連絡するか、参加してなる場合は、リレーとして機能しなくなったします。

これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、PlasmaC を手伝うことができる場合は、モード 0 では進行中の作業です。なくモード 1 で操作する場合は、必要があります。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「INI ファイ
ルを送信してく」および「PlasmaC モード」のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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3.16.9.8  

3.16.10 サポート
オンラインヘルを送信してくプとサポートは進行中の作業です。、LinuxCNC フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 PlasmaC セクは進行中の作業です。ションから入手できます。
ユーザーは進行中の作業です。、バックは進行中の作業です。アップセクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。指示に連絡するか、参加して従って使用されうことで、障害診断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加して役立つ完全に機なマシン構成されました。を手伝うことができる場合は、含まれています。む圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを縮したプラズマアークがゾーン

ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。 結果のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、コミュニティが特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、診断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立つ LinuxCNC

フォーラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。投稿しています。に連絡するか、参加して添付き数字する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して適しています。
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4章 プログラミング
4.1 座標系

4.1.1 序章
このハンドブックは進行中の作業です。章では、では進行中の作業です。、LinuxCNC で使用されされる場合は、オフセットに連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。 これらに連絡するか、参加しては進行中の作業です。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが含まれています。まれます：
 機械のオペレーターが操作する座標です。（G53）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 9 つのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセット（G54-G59.3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 グローバルを送信してくオフセット（G92）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所およびローカルを送信してくオフセット（G52）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

4.1.2 機械座標系
LinuxCNC が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされる場合は、と、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。がマシンのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加してなります。 軸の移動を協調制御できます。が原点を合わせて復帰できますが、自動モーする場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する原点を合わせて

が原点を合わせて復帰できますが、自動モー位置されます。に連絡するか、参加して設定しました。されます。 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせては進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。が基づいて構築できるためづいている場合は、機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。です。 G53 G

コードは進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。でのハンドブックは進行中の作業です。移動され、に連絡するか、参加して使用されできます。
4.1.3 座標系

図 5-49

座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。オフセット
 G54-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 1 を手伝うことができる場合は、使用され
 G55-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 2 を手伝うことができる場合は、使用され
 G56-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 3 を手伝うことができる場合は、使用され
 G57-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 4 を手伝うことができる場合は、使用され
 G58-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 5 を手伝うことができる場合は、使用され
 G59-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 6 を手伝うことができる場合は、使用され
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 G59.1-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 7 を手伝うことができる場合は、使用され
 G59.2-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 8 を手伝うことができる場合は、使用され
 G59.3-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 9 を手伝うことができる場合は、使用され
座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセットは進行中の作業です。、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。からシフトする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 これに連絡するか、参加してより、マシン上のハンドブックは進行中の作業です。部品だけを相互に接続できるモジュール

のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、部品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。 G コードを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してできます。 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、同じG コードを手伝うことができる場合は、使
用されして複数のハンドブックは進行中の作業です。場所で部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、加して工できます。

オフセットのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加してよって要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされる場合は、 VAR ファイルを送信してくに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされます。
VAR ファイルを送信してくスキームのメンバーに連絡するか、参加してでは進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。変数番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 X オフセットを手伝うことができる場合は、格納するためのデし、2番目を集めたは進行中の作業です。 Y オフセットを手伝うことができる場合は、格納するためのデし、以下で、このドキュメントをコピー、配布、および
同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して 9 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。すべてに連絡するか、参加してついて格納するためのデします。 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットごとに連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。ような番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いたセットがあり
ます。
各ドライブには、グラフィカルを送信してくインターフェイスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。オフセットのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、方法が求められました。があります。 VAR ファイルを送信してく自
体を手伝うことができる場合は、編集してこれらのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設定しました。し、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、再起動され、して、LinuxCNC が新しいバージョンのしい値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことも
できますが、これは進行中の作業です。推奨される場合は、方法が求められました。では進行中の作業です。ありません。 G10、G52、G92、G28.1 などを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことは進行中の作業です。、変数を手伝うことができる場合は、
設定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。より良したいと考えていましたい方法が求められました。です。

これは進行中の作業です。、G55 のハンドブックは進行中の作業です。ゼロ位置されます。を手伝うことができる場合は、絶対零度の成功を収めたものもありました。から X = 2単な方法が求められました。位、Y = 1単な方法が求められました。位、および Z = -2単な方法が求められました。位移動され、する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。として読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所む必
要があります。
値が割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられる場合は、と、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してブロックは進行中の作業です。で G55 を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すと、格納するためのデされている場合は、値だけゼロ参照してください。がシフトさ

れます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、新しいバージョンのしいゼロ位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。 G53 とは進行中の作業です。異なります。なり、G54 から G59.3 は進行中の作業です。モーダルを送信してくコマン
ドです。 それらのハンドブックは進行中の作業です。 1 つが設定しました。された後の月曜日に開催されました。、それらは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して作用されします。 フィクは進行中の作業です。スチャオフ
セットを手伝うことができる場合は、使用されして実行される場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してでは進行中の作業です。、場所ごとに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。座標です。参照してください。のハンドブックは進行中の作業です。みが必要であり、すべ
てのハンドブックは進行中の作業です。作業です。は進行中の作業です。そこで実行されます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、上記で設定しました。した G55 オフセットを手伝うことができる場合は、使用されして正方形を手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、例としては、
として提供されるソフトウェアを特定するためのされています。

G55 ; use coordinate system 2
G0 X0 Y0 Z0
G1 F2 Z-0.2000
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X1
Y1
X0
Y0
G0 Z0
G54 ; use coordinate system 1
G0 X0 Y0 Z0
M2

このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、終わり近くにありますくのハンドブックは進行中の作業です。 G54 は進行中の作業です。、すべてゼロのハンドブックは進行中の作業です。オフセットで G54座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、絶対的ライセンシーであるなマシンベー
スのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してくコードがあります。 このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、それを手伝うことができる場合は、実行したことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提とし、ゼロを手伝うことができる場合は、マシン化し、スクリプトを作成するための多くの試み
する場合は、コマンドとして終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のコマンドを手伝うことができる場合は、使用されします。 G53 を手伝うことができる場合は、使用されして同じ場所に連絡するか、参加して到着きますする場合は、ことは進行中の作業です。可能しなくなったでしたが、そのハンドブックは進行中の作業です。
コマンドは進行中の作業です。モーダルを送信してくでは進行中の作業です。なく、G55 オフセットのハンドブックは進行中の作業です。使用されに連絡するか、参加して戻ると、った後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して発行されたコマンドは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。が引き起こします。き続するためのコードを作成しました。
き有効になっていません。である場合は、ためです。

1.1.1.1 デフォルトの歴史座標系
オフセットシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してついて考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、える場合は、とき、VAR ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。もう 1 つのハンドブックは進行中の作業です。変数が重要に連絡するか、参加してなります。 このハンドブックは進行中の作業です。変数のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。

は進行中の作業です。 5220 です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくでは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 1.00000 に連絡するか、参加して設定しました。されています。 これは進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。起動され、
時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、デフォルを送信してくトとして使用されする場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 これを手伝うことができる場合は、 9.00000 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、
起動され、とリセットのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトとして 9番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。オフセットシステムのメンバーに連絡するか、参加してが使用されされます。 1 から 9 までのハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数（実際のに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。 10 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所以外のハンドブックは進行中の作業です。値、または進行中の作業です。 5220 変数がない場合は、、LinuxCNC は進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してデフォルを送信してくト値のハンドブックは進行中の作業です。 1.00000 に連絡するか、参加して戻ると、ります。

4.1.3.1 座標系オフセットの歴史設定
G10 L2x コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。

 G10 L2 P（1-9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-オフセットを手伝うことができる場合は、値に連絡するか、参加して設定しました。します。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係ありません。 （詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G10 

L2 を手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 G10 L20 P（1-9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が値に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 （詳細については、は進行中の作業です。 G10 L20 を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

4.1.4 ローカルおよびデータコンポーネントグローバルオフセット
1.1.1.1 G52 コマンド

G52 は進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。内のハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるな「ローカルを送信してく座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセット」としてパートプログラムのメンバーに連絡するか、参加してで使用されされます。 
ユースケースのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、パーツのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、場所で複数のハンドブックは進行中の作業です。同一のハンドブックは進行中の作業です。フィーチャーを手伝うことができる場合は、加して工する場合は、場合は、です。 フィーチャーごと
に連絡するか、参加して、G52 は進行中の作業です。ワークは進行中の作業です。座標です。内のハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してく基づいて構築できるため準点を合わせてを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してし、サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されて、そのハンドブックは進行中の作業です。ポイントを手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため
準に連絡するか、参加してしてフィーチャーを手伝うことができる場合は、加して工します。

G52軸の移動を協調制御できます。オフセットは進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。ピース座標です。オフセット G54 から G59.3 を手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準に連絡するか、参加してしてプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされます。 ロー
カルを送信してくオフセットとして、G52 は進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、含まれています。むワークは進行中の作業です。ピースオフセットのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して適用されされます。 したがって、パーツ
フィーチャーは進行中の作業です。、パレット上のハンドブックは進行中の作業です。パーツのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、各ドライブには、パーツで同じように連絡するか、参加して加して工されます。

Caution
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一時的ななオフセットと標準的なして、パートプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がのローカライズされたスの動き。コープ内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。で設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しお勧めします。よび側面図を指します。設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し解する必要があります。除します。し
ます。他のの g コードインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、タープリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコターでは、G52 は、マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、のリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコセット後、M02 または M30 では持っている場合は、それをバイパスする必要があります。 この軸が反応してスイッチ入続き使用できます。しま
せん。 LinuxCNC では、G52 は G92 と標準的なパラメーターを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が共有します。これは、歴史的なな理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する由から、矢印をクリックしてページを切りから、これらの
パラメーターを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が保持っている場合は、それをバイパスする必要があります。 この軸が反応してスイッチ入します。 以下の G92永続き使用できます。性があります。に見つかりました関する注意して使用してください。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

Caution

G52 と標準的な G92 は同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がオフセットレジスの動き。タを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が共有します。 したが独立していない場合でも、って、G52 の設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しは、以前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませの G92設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が上
書きされないため、きし、G92 の永続き使用できます。性があります。が独立していない場合でも、有効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたなっている場合でも、、G52 はマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、のリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコセット後も永続き使用できます。化します。 これらのします。 これらの
相互作用できます。に見つかりましたより、予期しないオフセットが独立していない場合でも、発生する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。 以下の G92 お勧めします。よび側面図を指します。G52 の相互作
用できます。に見つかりました関する注意して使用してください。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

プログラミング G52X1 Y2 は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 1 だけ、Y軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 2 だけオフセットします。した
がって、DRO では進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。 X座標です。と Y座標です。がそれぞれ 1 と 2減少なくともします。 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。 Z など、コマン
ドで設定しました。されていない軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、受けました。けません。以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 G52 Z オフセットは進行中の作業です。引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き有効になっていません。です。それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
Z オフセットは進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加してなります。
一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるなローカルを送信してくオフセットは進行中の作業です。、G52 X0Y0 でキャンセルを送信してくできます。 明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加してゼロ調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされていない軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。

のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、保持ちました。します。
G52 は進行中の作業です。 G92 と同じオフセットレジスタを手伝うことができる場合は、共有する場合は、ため、G52 は進行中の作業です。 DRO に連絡するか、参加して表示され、G92 のハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してくが付き数字いたプレ
ビューが表示されます。

4.1.4.1 G92 コマンド
G92 は進行中の作業です。通常、「グローバルを送信してく座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセット」または進行中の作業です。「ローカルを送信してく座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセット」という 2 つのハンドブックは進行中の作業です。概念について説明します。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して異なります。

なる場合は、方法が求められました。で使用されされます。 G92 のハンドブックは進行中の作業です。コマンドセットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。が含まれています。まれます。
 G92-このハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、軸の移動を協調制御できます。名とともに連絡するか、参加して使用されする場合は、と、値を手伝うことができる場合は、オフセット変数に連絡するか、参加して設定しました。します。
 G92.1-このハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、G92 変数に連絡するか、参加してゼロ値を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 G92.2-このハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしますが、G92 変数を手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加してしません。
 G92.3-このハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったされたオフセット値を手伝うことができる場合は、適用されします。

グローバルを送信してくオフセットとして、G92 は進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。G54 から G59.3 を手伝うことができる場合は、シフトする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
 使用され例としては、のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、パレット上のハンドブックは進行中の作業です。既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加してある場合は、フィクは進行中の作業です。スチャで複数のハンドブックは進行中の作業です。同一部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、加して工する場合は、場合は、ですが、パレット
のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。実行間が経つにつれてまたは進行中の作業です。マシン間が経つにつれてで変わる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 パレット上のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため準点を合わせてに連絡するか、参加して対する場合は、各ドライブには、フィクは進行中の作業です。スチャ位置されます。オ
フセットは進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つである場合は、 G54 から G59.3 に連絡するか、参加して事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。設定しました。されており、G92 は進行中の作業です。パレットのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため準点を合わせてを手伝うことができる場合は、
「タッチオフ」する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、パーツごとに連絡するか、参加して、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。が選択されましされ、パーツプロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してが実行されます。

Note
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G10 R-ワーク座標系を基準にしたマシン単位であり、すべての角度は度です。の回りと反時計回りを区別する方法を説明する転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。は rs274ngc インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、タープリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコターに見つかりました固有であり、G92 オフセットは回りと反時計回りを区別する方法を説明する転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。後に見つかりました適用できます。
されます。 G92 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がグローバルの制御がオフセットと標準的なして使用できます。すると標準的な、ワーク座標系を基準にしたマシン単位であり、すべての角度は度です。の回りと反時計回りを区別する方法を説明する転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。に見つかりましたよって予期しない結果は無視されます。
が独立していない場合でも、生じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がる可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。

ローカルを送信してく座標です。系は最初は混乱する可能性があります。として、G92 は進行中の作業です。ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。内のハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるなオフセットとして使用されされます。 使用され例としては、のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、異なります。
なる場合は、場所でいくつかのハンドブックは進行中の作業です。同一のハンドブックは進行中の作業です。フィーチャーを手伝うことができる場合は、持ちました。つ部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、機械のオペレーターが操作する加して工する場合は、場合は、です。 各ドライブには、フィーチャーに連絡するか、参加してついて、G92

を手伝うことができる場合は、使用されしてローカルを送信してく参照してください。ポイントを手伝うことができる場合は、設定しました。し、サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出して、そのハンドブックは進行中の作業です。ポイントからフィーチャーを手伝うことができる場合は、加して
工します。

Note

パートプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がでローカルの制御が座標系を基準にしたマシン単位であり、すべての角度は度です。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。してプログラミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グする場合でも、は、G92 の使用できます。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。勧めします。めしません。
 代わりに見つかりました、G52 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。ワークピースの動き。に見つかりました対する目的なのオフセットはわかっているが独立していない場合でも、、現在の工具交換プログの
工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。位レベルの制御が置すが独立していない場合でも、わからない場合でも、は、ローカルの制御が座標系を基準にしたマシン単位であり、すべての角度は度です。のオフセットが独立していない場合でも、より直で、正の感でない場合、ツール測定を使用するための有効な的なに見つかりましたなります。

プログラミング G92X0 Y0 Z0 は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス位置されます。を手伝うことができる場合は、、モーションなしで座標です。 X0、Y0、および Z0 に連絡するか、参加して設定しました。しま
す。 G92 は進行中の作業です。絶対的ライセンシーであるな機械のオペレーターが操作する座標です。からは進行中の作業です。機能しなくなったしません。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。場所から動され、作します。

G92 は進行中の作業です。、G92 コマンドが呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されたときに連絡するか、参加して有効になっていません。な他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットに連絡するか、参加してよって変更する許可された現します。在のハンドブックは進行中の作業です。場所からも機能しなくなった
します。 作業です。オフセットと実際ののハンドブックは進行中の作業です。オフセットのハンドブックは進行中の作業です。違いを手伝うことができる場合は、テストしている場合は、ときに連絡するか、参加して、G54 オフセットが G92 を手伝うことができる場合は、キャンセ
ルを送信してくし、オフセットが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっていないように連絡するか、参加して見したのはそこでした。える場合は、ことがわかりました。 ただし、G92 は進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。座標です。で引き起こします。き
続するためのコードを作成しました。き有効になっていません。であり、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。で予想される場合は、作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、G92 オフセットは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。起動され、後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して復元できるようにします。されます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提およびリセットまたは進行中の作業です。プ
ログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して G92 オフセットがクは進行中の作業です。リアされる場合は、ファナのロビーでックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、希望みます。 キャリッジが正の限界に移動する場合は、プログラマーは進行中の作業です。、.ini ファイルを送信してく
のハンドブックは進行中の作業です。[RS274NGC]セクは進行中の作業です。ションで DISABLE_G92_PERSISTENCE = 1 を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、G92 のハンドブックは進行中の作業です。永続するためのコードを作成しました。性があります。を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加して
する場合は、ことができます。

Note

G92.1 または G92.2 での使用できます。の最後に見つかりました、G92 オフセットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がクリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアすること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。勧めします。めします。 G92永続き使用できます。性があります。
を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が有効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたして（デフォルの制御がト）LinuxCNC を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が起こされるリアルタイムの問題を修正する動きが独立していない場合でも、すると標準的な、軸によって生成されるツールとワークピースの動き。が独立していない場合でも、ホームを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりましたなっていると標準的なきに見つかりました G92 変数のオフ
セットが独立していない場合でも、適用できます。されます。 以下の G92永続き使用できます。性があります。に見つかりました関する注意して使用してください。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

4.1.4.2 G92値の設定の歴史設定
G92 コマンドは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。から機能しなくなったし、正しく加して算します。および減算します。して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して G92 コマンドに連絡するか、参加して

よって割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられた値を手伝うことができる場合は、与えられます。えます。 以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットがに連絡するか、参加してある場合は、場合は、でも、エフェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。機能しなくなったします。
したがって、X軸の移動を協調制御できます。が現します。在そのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。として 2.0000 を手伝うことができる場合は、示している場合は、場合は、、G92 X0 は進行中の作業です。-2.0000 のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。して、

X のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。がゼロに連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加してします。 G92 X2 は進行中の作業です。 0.0000 のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。し、表示される場合は、位置されます。は進行中の作業です。変更する許可さ
れません。 G92 X5.0000 は進行中の作業です。、現します。在表示されている場合は、位置されます。が 5.0000 に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して、3.0000 のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。しま
す。

318



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

4.1.4.3 G92永続性に関する注意に関する注意
デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、G92 オフセットのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 VAR ファイルを送信してくに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされ、マシンのハンドブックは進行中の作業です。リセットまたは進行中の作業です。起動され、後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して復元できるようにします。され

ます。
G92 パラメータは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

 5210-有効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試み/無効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試みフラグ（1.0 / 0.0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 5211-X軸の移動を協調制御できます。オフセット
 5212-Y軸の移動を協調制御できます。オフセット
 5213-Z軸の移動を協調制御できます。オフセット
 5214-A軸の移動を協調制御できます。オフセット
 5215-B軸の移動を協調制御できます。オフセット
 5216-C軸の移動を協調制御できます。オフセット
 5217-U軸の移動を協調制御できます。オフセット
 5218-V軸の移動を協調制御できます。オフセット
 5219-W軸の移動を協調制御できます。オフセット

ここで、5210 は進行中の作業です。 G92 イネーブルを送信してくフラグ（有効になっていません。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1、無効になっていません。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所であり、5211〜5219 は進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。オフ
セットです。 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとし、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してそれらを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアしなかった結果として、コマンドさ
れた移動され、のハンドブックは進行中の作業です。結果として予期のスポンサーシップによりしない位置されます。が表示される場合は、場合は、は進行中の作業です。、MDI ウィンドウで G92.1 を手伝うことができる場合は、発行して、保存のユーザーインターフェースとされたオ
フセットを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアします。

LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して VAR ファイルを送信してくに連絡するか、参加して G92値が存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、var ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 G92値は進行中の作業です。、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。
値に連絡するか、参加して適用されされます。 これがホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションであり、ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションがマシンゼロとして設定しました。されている場合は、場合は、、
すべてが正しくなります。 実際ののハンドブックは進行中の作業です。マシンスイッチを手伝うことができる場合は、使用されして、または進行中の作業です。各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加して位置されます。に連絡するか、参加して移動され、して軸の移動を協調制御できます。ホー
ムのメンバーに連絡するか、参加してコマンドを手伝うことができる場合は、発行する場合は、ことに連絡するか、参加してより、ホームのメンバーに連絡するか、参加してが確立される場合は、と、G92 オフセットが適用されされます。 X軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してし
たときに連絡するか、参加して G92X1 が有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、G92 がマシンのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して適用されされている場合は、ため、DRO は進行中の作業です。予想される場合は、 X：
0.000 では進行中の作業です。なく X：1.000 を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります。 G92.1 を手伝うことができる場合は、発行し、DRO がすべてゼロを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、場合は、は進行中の作業です。、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して
LinuxCNC を手伝うことができる場合は、実行したときに連絡するか、参加して G92 オフセットが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してで同じG92 オフセットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、つもりでない限など、り、ベストプラクは進行中の作業です。ティスは進行中の作業です。、G92 オフセット
を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して G92.1 を手伝うことができる場合は、発行する場合は、ことです。

G92 オフセットが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、処理中の作業です。に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされる場合は、と、起動され、する場合は、とプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが再びアクは進行中の作業です。
ティブに連絡するか、参加してなります。 安全に機策です。 （として、環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、を手伝うことができる場合は、期のスポンサーシップにより待どおりに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。文を手伝うことができる場合は、常に連絡するか、参加して用され意が作成されました。してください。 さら
に連絡するか、参加して、.ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[RS274NGC]セクは進行中の作業です。ションで DISABLE_G92_PERSISTENCE = 1 を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、と、G92 のハンドブックは進行中の作業です。永続するためのコードを作成しました。性があります。
を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してできます。
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4.1.4.4 G92 と G52 の歴史相互作用に関する注意
G52 と G92 は進行中の作業です。同じオフセットレジスタを手伝うことができる場合は、共有します。 .ini ファイルを送信してくで G92 のハンドブックは進行中の作業です。永続するためのコードを作成しました。性があります。が無効になっていません。に連絡するか、参加してなっていない限など、り

（G92 コマンドを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、G52 オフセットは進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。リセット後の月曜日に開催されました。、M02 または進行中の作業です。 M30 でも永続するためのコードを作成しました。化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。 プロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。に連絡するか、参加して有効になっていません。な G52 オフセットは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して意が作成されました。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なしないオフセットを手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こす可能しなくなった
性があります。がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 上記のハンドブックは進行中の作業です。 G92永続するためのコードを作成しました。性があります。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、注意が作成されました。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

4.1.5 オフセットを読み取る使用したサンプルプログラム
1.1.1.1 ワーク座標オフセットをテストする使用したサンプルプログラム停止スイッチ

このハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく彫刻プロジェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。円のハンドブックは進行中の作業です。周りに連絡するか、参加してほぼ同じです。星の形をしたのハンドブックは進行中の作業です。形を手伝うことができる場合は、した 4 つのハンドブックは進行中の作業です。.1半径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。円のハンドブックは進行中の作業です。セットを手伝うことができる場合は、フライス
加して工します。 このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。サークは進行中の作業です。ルを送信してくパターンを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。

G10 L2 P1 X0 Y0 Z0 (ensure that G54 is set to machine zero)
G0 X-0.1 Y0 Z0
G1 F1 Z-0.25
G3 X-0.1 Y0 I0.1 J0
G0 Z0
M2

このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。円のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、一連のハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、発行できます。
G10 L2 P2 X0.5 (offsets G55 X value by 0.5 inch)
G10 L2 P3 X-0.5 (offsets G56 X value by -0.5 inch)
G10 L2 P4 Y0.5 (offsets G57 Y value by 0.5 inch)
G10 L2 P5 Y-0.5 (offsets G58 Y value by -0.5 inch)

これらを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してまとめました。
(a program for milling five small circles in a diamond shape)
G10 L2 P1 X0 Y0 Z0 (ensure that G54 is machine zero)
G10 L2 P2 X0.5 (offsets G55 X value by 0.5 inch)
G10 L2 P3 X-0.5 (offsets G56 X value by -0.5 inch)
G10 L2 P4 Y0.5 (offsets G57 Y value by 0.5 inch)
G10 L2 P5 Y-0.5 (offsets G58 Y value by -0.5 inch)
G54 G0 X-0.1 Y0 Z0 (center circle)
G1 F1 Z-0.25
G3 X-0.1 Y0 I0.1 J0
G0 Z0
G55 G0 X-0.1 Y0 Z0 (first offset circle)
G1 F1 Z-0.25
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G3 X-0.1 Y0 I0.1 J0
G0 Z0
G56 G0 X-0.1 Y0 Z0 (second offset circle)
G1 F1 Z-0.25
G3 X-0.1 Y0 I0.1 J0
G0 Z0
G57 G0 X-0.1 Y0 Z0 (third offset circle)
G1 F1 Z-0.25
G3 X-0.1 Y0 I0.1 J0
G0 Z0
G58 G0 X-0.1 Y0 Z0 (fourth offset circle)
G1 F1 Z-0.25
G3 X-0.1 Y0 I0.1 J0
G54 G0 X0 Y0 Z0
M2

さて、このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して一連のハンドブックは進行中の作業です。 G92 オフセットを手伝うことができる場合は、適用されする場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提が来ました。ました。 いずれのハンドブックは進行中の作業です。場合は、も Z0 で実行されてい
る場合は、ことがわかります。 ミルを送信してくがゼロ位置されます。に連絡するか、参加してある場合は、場合は、、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。で発行された G92 Z1.0000 は進行中の作業です。、すべてを手伝うことができる場合は、 1

インチシフトします。 また、G92 で X および Y オフセットを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことに連絡するか、参加してより、XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が内でパターン全に機体を手伝うことができる場合は、
シフトする場合は、こともできます。 これを手伝うことができる場合は、行う場合は、は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、 M2 のハンドブックは進行中の作業です。直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して G92.1 コマンドを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、
必要があります。 そうしないと、このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行する場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してもそのハンドブックは進行中の作業です。 G92 オフ
セットを手伝うことができる場合は、使用されします。 さらに連絡するか、参加して、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、シャットダウンする場合は、と G92値が保存のユーザーインターフェースとされ、再起動され、する場合は、とそれらが呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。
び出されます。

4.1.5.1 G52 オフセットをテストする使用したサンプルプログラム停止スイッチ
（書かれる場合は、予定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

4.2 Gコードの変更概要なユーザーコンセプト
4.2.1 概要なユーザーコンセプト

LinuxCNC G コード言語を提案し、は進行中の作業です。、RS274 / NGC言語を提案し、に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 G コード言語を提案し、は進行中の作業です。、コード行に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいていま
す。 各ドライブには、行（ブロックは進行中の作業です。とも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、ことを手伝うことができる場合は、行うためのハンドブックは進行中の作業です。コマンドが含まれています。まれている場合は、場合は、が
あります。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して、コード行を手伝うことができる場合は、ファイルを送信してくに連絡するか、参加して収めたものもありました。集する場合は、ことができます。
一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなコード行は進行中の作業です。、先頭に配置することをお勧めします。のハンドブックは進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。行番号すべてを外部とリンクするとそれに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、で構成されました。されます。 単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。、文字

とそれに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く数字（または進行中の作業です。数字に連絡するか、参加して評価なされる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で構成されました。されます。 単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。、コマンドを手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、か、コマンドに連絡するか、参加して
引き起こします。数を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ことができます。 たとえば、G1 X3 は進行中の作業です。、2ワードのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。なコード行です。 G1 は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してさ
れた送り速度の成功を収めたものもありました。でプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた終点を合わせてまで直線からの逸脱が的ライセンシーであるに連絡するか、参加して移動され、する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。する場合は、コマンドであり、X3 は進行中の作業です。引き起こします。数値を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するための

321



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

します（移動され、のハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して X のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 3 である場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNCG コードコマンドは進行中の作業です。、G ま
たは進行中の作業です。 M（一般に、軌道計画は、およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で始するために、結果としてまります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。、G コードおよび M コードと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。

LinuxCNC言語を提案し、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてを手伝うことができる場合は、示すインジケーターがありません。 ただし、インタープリターは進行中の作業です。
ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、扱う必要があります（います。 単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、場合は、もあれば、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが複数のハンドブックは進行中の作業です。
ファイルを送信してくに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、散している場合もあります。 ファイルは、次の方法でパーセントで区切られる場合があります。 している場合は、場合は、もあります。 ファイルを送信してくは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。でパーセントで区切られる場合は、場合は、があります。 
ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。非空白になりました。行に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、パーセント記号すべてを外部とリンクする％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。みが含まれています。まれている場合は、可能しなくなった性があります。があり、空白になりました。で囲で、理事会はこれに同意しました。まれている場合は、可能しなくなった
性があります。があります。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。半（通常は進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加しても同様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。行が含まれています。まれている場合は、可能しなくなった性があります。があります。 ファ
イルを送信してくに連絡するか、参加して M2 または進行中の作業です。 M30 が含まれています。まれている場合は、場合は、、パーセントでファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、区切る場合は、ことは進行中の作業です。オプションですが、そうでな
い場合は、は進行中の作業です。必須です。 ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してパーセント行があり、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してない場合は、、エラーが通知りません。されます。 パーセン
トで区切られたファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。有用されな内容は進行中の作業です。、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。パーセント行のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。で停止された、またはまったく機能しなくなったします。 それ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。無視されます。

LinuxCNC G コード言語を提案し、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。コマンド（M2 または進行中の作業です。 M30）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所があり、どちらもプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 
プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ファイルを送信してくが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、場合は、があります。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して発生し続けました。する場合は、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。行
は進行中の作業です。実行されません。 通訳またはタスクプランは進行中の作業です。それらを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みさえしません。

4.2.2 行の変更形式
入力コードのハンドブックは進行中の作業です。許容行は進行中の作業です。、順番に連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行で構成されました。されますが、1 行に連絡するか、参加して許可される場合は、文字数のハンドブックは進行中の作業です。最大数（現します。在は進行中の作業です。 256文
字）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して制限など、があります。
1. オプションのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。文字。スラッシュ/です。
2. オプションのハンドブックは進行中の作業です。行番号すべてを外部とリンクする。
3. 任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、、パラメーター設定しました。、およびコメント。
4. 行末マーカー（キャリッジリターンまたは進行中の作業です。ラインフィード、ある場合は、いは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。両方）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して許可されていない入力は進行中の作業です。すべて違法が求められました。であり、インタプリタがエラーを手伝うことができる場合は、通知りません。する場合は、原因はに連絡するか、参加してなります。
スペースとタブは進行中の作業です。コード行のハンドブックは進行中の作業です。どこでも使用されでき、コメント内を手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて行のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、変更する許可しません。 これに連絡するか、参加してより、
奇妙な症状がいくつもに連絡するか、参加して見したのはそこでした。える場合は、入力が合は、法が求められました。に連絡するか、参加してなります。 線からの逸脱がG0X + 0。 12 34Y 7 は進行中の作業です。、たとえばG0 x + 0.1234Y7 と同等です。
入力に連絡するか、参加しては進行中の作業です。空白になりました。行を手伝うことができる場合は、使用されできます。 それらは進行中の作業です。無視されます。
コメントを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、入力では進行中の作業です。大文字と小さな改善を要求文字が区別を停止します。されません。つまり、コメントのハンドブックは進行中の作業です。外側のハンドブックは進行中の作業です。文字は進行中の作業です。、行のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。

を手伝うことができる場合は、変更する許可せずに連絡するか、参加して大文字または進行中の作業です。小さな改善を要求文字に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。
1.1.1.1 ブロック削除スイッチ

一部のハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェイスでは進行中の作業です。、オプションのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。文字である場合は、スラッシュ/を手伝うことができる場合は、行のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して配置されます。す
る場合は、と、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてコード行を手伝うことができる場合は、スキップできます。 Axis では進行中の作業です。、キーのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせ Alt-m- /でブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。オン
とオフを手伝うことができる場合は、切り替えるえます。 ブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。がスラッシュ/で始するために、結果としてまる場合は、行に連絡するか、参加してある場合は、場合は、、スキップされます。

4.2.2.1 行番号
行番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、文字N のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して符号すべてを外部とリンクするなし整する高レベルのコントローラー、つまりモー数が続するためのコードを作成しました。き、オプションでピリオドと別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするなし整する高レベルのコントローラー、つまりモー数が続するためのコードを作成しました。きます。 たとえ
ば、N1234 と N56.78 は進行中の作業です。有効になっていません。な行番号すべてを外部とリンクするです。 通常のハンドブックは進行中の作業です。慣行は進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。ような使用されを手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ことですが、それらは進行中の作業です。繰り返します。り返す可能性があります。
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される場合は、か、順不同で使用されされる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 行番号すべてを外部とリンクするもスキップされる場合は、場合は、があり、これは進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。です。
 行番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要は進行中の作業です。ありませんが、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。適切な場所に連絡するか、参加して配置されます。する場合は、必要があります。

4.2.2.2 ワード
単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。、N 以外のハンドブックは進行中の作業です。文字のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実際ののハンドブックは進行中の作業です。値が続するためのコードを作成しました。く文字です。
ワードは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して示されている場合は、文字のハンドブックは進行中の作業です。いずれかで始するために、結果としてまる場合は、場合は、があります。 上で定しました。義するしたように連絡するか、参加して、行番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。
ワードでは進行中の作業です。ありませんが、表に連絡するか、参加しては進行中の作業です。完全に機を手伝うことができる場合は、期のスポンサーシップによりすために連絡するか、参加して N が含まれています。まれています。 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。文字
（I、J、K、L、P、R）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、コンテキストに連絡するか、参加してよって意が作成されました。味を持ちました。が異なります。なる場合は、場合は、があります。 軸の移動を協調制御できます。名を手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、文字は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
する場合は、軸の移動を協調制御できます。がないマシンでは進行中の作業です。無効になっていません。です。

アドレス 意が作成されました。味を持ちました。
A 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 A軸の移動を協調制御できます。
B 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 B軸の移動を協調制御できます。
C 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 C軸の移動を協調制御できます。
D 工具のパラメータ化されたリス径と長さを含めること補正番号すべてを外部とリンクする
F 送り速度の成功を収めたものもありました。
G 準備を手伝うことができる場合は、機能しなくなった（モーダルを送信してくグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。表を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
H 工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセット番号すべてを外部とリンクする
I 円弧の最大偏差がおよび G87固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 X オフセット
J 円弧の最大偏差がおよび G87固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 Y オフセット
K 円弧の最大偏差がおよび G87固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 Z オフセット。

G33同期のスポンサーシップにより動され、作のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくモーション比。
L G10、M66 などのハンドブックは進行中の作業です。ジェネリックは進行中の作業です。パラメータワード
M そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなった（モーダルを送信してくグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。表を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
N 行番号すべてを外部とリンクする
P ドゥエルを送信してくサイクは進行中の作業です。ルを送信してくおよび G4 でのハンドブックは進行中の作業です。滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて。

G10 で使用されされる場合は、キー。
Q G73、G83 のハンドブックは進行中の作業です。缶詰サイクルでの送り増分サイクは進行中の作業です。ルを送信してくでのハンドブックは進行中の作業です。送り増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、
R 円弧の最大偏差が半径と長さを含めることまたは進行中の作業です。固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してく平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が
S 主軸の移動を協調制御できます。速度の成功を収めたものもありました。
T 工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする
U 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 U軸の移動を協調制御できます。
V 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 V軸の移動を協調制御できます。
W 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 W軸の移動を協調制御できます。
X 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。
Y 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。
Z 機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。

4.2.2.3 番号
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してくは進行中の作業です。（明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるな）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所数値に連絡するか、参加して使用されされます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りでは進行中の作業です。、数字は進行中の作業です。 0 から 9 までのハンドブックは進行中の作業です。 1文字です。
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 数値は進行中の作業です。、（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オプションのハンドブックは進行中の作業です。プラス記号すべてを外部とリンクするまたは進行中の作業です。マイナのロビーでス記号すべてを外部とリンクする、（2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所0 から数桁の数字に注意してください、場合は、に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。（3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所小さな改善を要求数点を合わせて
以下で、このドキュメントをコピー、配布、および 1桁の数字に注意してください、（4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所0 から数桁の数字に注意してくださいで構成されました。されます。 番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。どこかに連絡するか、参加して少なくともなくとも 1桁の数字に注意してください。

 数値に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、整する高レベルのコントローラー、つまりモー数と小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。 2種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類があります。 整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。小さな改善を要求数点を合わせてがありません。 小さな改善を要求数は進行中の作業です。ありません。
 数字は進行中の作業です。、行のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加して従って使用されい、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。桁の数字に注意してください数に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 ただし、有効になっていません。数字は進行中の作業です。約しています。 17桁の数字に注意してくださいしか保持ちました。

されません（すべてのハンドブックは進行中の作業です。既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションに連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。文字が正である場合は、と見したのはそこでした。なされる場合は、、符号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ないゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。数値。

初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより（小さな改善を要求数点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。非ゼロ桁の数字に注意してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と末尾を追加します。（小さな改善を要求数点を合わせてと最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。非ゼロ桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ゼロは進行中の作業です。許可されますが、必須
では進行中の作業です。ないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりゼロまたは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。ゼロで書き込む」という選択を行います。まれた数値は進行中の作業です。、余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なゼロが存のユーザーインターフェースと在しないか
のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられたときに連絡するか、参加して同じ値に連絡するか、参加してなります。

RS274 / NGC で特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるに連絡するか、参加して使用されされる場合は、数値は進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ある場合は、有限など、のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。セットまたは進行中の作業です。ある場合は、範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して制
限など、されています。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。用され途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのためでは進行中の作業です。、10 進数は進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加して近くにありますくなければなりません。 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、インデックは進行中の作業です。ス（パラ
メーターやカルを送信してくーセルを送信してくスロット番号すべてを外部とリンクするなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、M コード、および G コードに連絡するか、参加して 10 を手伝うことができる場合は、掛けます。たとえば、けた値が含まれています。まれます。 整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、
表すことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとした 10 進数は進行中の作業です。、整する高レベルのコントローラー、つまりモー数値のハンドブックは進行中の作業です。 0.0001 以内であれば、十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して近くにありますいと見したのはそこでした。なされます。

4.2.3 パラメーター
RS274 / NGC言語を提案し、は進行中の作業です。、パラメーター（他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラミング言語を提案し、では進行中の作業です。変数と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、サポートします。 
目を集めた的ライセンシーであると外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またが異なります。なる場合は、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターがあり、それぞれに連絡するか、参加してついて次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。します。 
パラメータでサポートされている場合は、唯一のハンドブックは進行中の作業です。値型フライス盤を制御するは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてです。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラミング言語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、G コードに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。文字列を維持します。 それ、ブールを送信してく、または進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数型フライス盤を制御するは進行中の作業です。ありません。 ただし、論理式に公開されました。は進行中の作業です。ブールを送信してく演算します。子メールを送信してく（AND、OR、XOR、および比
較演算します。子メールを送信してく EQ、NE、GT、GE、LT、LE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして定しました。式に公開されました。化し、スクリプトを作成するための多くの試みでき、MOD、ROUND、FUP、および FIX演算します。子メールを送信してくは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー
数演算します。を手伝うことができる場合は、サポートします。

パラメータは進行中の作業です。、構文、スコープ、まだ初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされていないときのハンドブックは進行中の作業です。動され、作、モード、永続するためのコードを作成しました。性があります。、および使用され目を集めた的ライセンシーであるが異なります。
なります。
構文

構文上のハンドブックは進行中の作業です。外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 3種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類があります。
 番号すべてを外部とリンクする付き数字き-＃4711

 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きローカルを送信してく-＃<return>localvalue>

 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きグローバルを送信してく-＃<return>_ globalvalue>

範囲で、理事会はこれに同意しました。
パラメータのハンドブックは進行中の作業です。スコープは進行中の作業です。、グローバルを送信してくまたは進行中の作業です。サブルを送信してくーチン内のハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。いずれかです。 サブルを送信してくーチンパ

ラメータとローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字き変数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。ローカルを送信してくスコープがあります。 グローバルを送信してくな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーター
と 31番から始するために、結果としてまる場合は、番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、スコープがグローバルを送信してくです。 RS274 / NGC は進行中の作業です。、字句スコープスコープ
を手伝うことができる場合は、使用されします。サブルを送信してくーチンでは進行中の作業です。、そこで定しました。義するされている場合は、ローカルを送信してく変数のハンドブックは進行中の作業です。みが表示され、グローバルを送信してく変数は進行中の作業です。
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すべて表示されます。 呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。プロシージャのハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してく変数は進行中の作業です。、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されたプロシージャに連絡するか、参加しては進行中の作業です。表示さ
れません。

初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされていないパラメータのハンドブックは進行中の作業です。動され、作
 初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされていないグローバルを送信してくパラメータ、および未使用されのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンパラメータは進行中の作業です。、式に公開されました。で使用され

される場合は、と値ゼロを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされていない名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、式に公開されました。で使用されされる場合は、とエラーを手伝うことができる場合は、通知りません。します。

モード
ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。み可能しなくなったであり、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てステートメント内で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、ことが

できます。 ただし、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされたパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。がないため、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用されです。
式に公開されました。に連絡するか、参加して表示される場合は、場合は、がありますが、代入ステートメントのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加しては進行中の作業です。表示されません。

永続するためのコードを作成しました。性があります。
LinuxCNC がシャットダウンされる場合は、と、揮発性があります。パラメーターは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、失います。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。永続するためのコードを作成しました。範囲で、理事会はこれに同意しました。 1 のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする
付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、除する必要があります。くすべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。揮発性があります。です。 永続するためのコードを作成しました。パラメータは進行中の作業です。.var ファイルを送信してくに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされ、
LinuxCNC が再度の成功を収めたものもありました。起動され、されたときに連絡するか、参加して以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して復元できるようにします。されます。 揮発性があります。のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーターは進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加してリ
セットされます。

1)永続き使用できます。的ななパラメータの範囲は、開発が独立していない場合でも、進む前にむに見つかりましたつれて変わる可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。 この範囲は現在の工具交換プログ 5161〜
5390 です。これは、ファイルの制御が src / emc / rs274ngc /interp_array.cc の_required_parameters配列で定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義ささ
れています。

使用され目を集めた的ライセンシーである
 ユーザーパラメーター:: 31..5000 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーター、および事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされたパラメーター

を手伝うことができる場合は、除する必要があります。く名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。グローバルを送信してくパラメーターとローカルを送信してくパラメーター。 これらは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。、
中の作業です。間が経つにつれて結果、フラグなどのハンドブックは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値のハンドブックは進行中の作業です。汎用されストレージに連絡するか、参加して使用されできます。 それらは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。みで
す（値を手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、ことができます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 サブルを送信してくーチンパラメータ-これらは進行中の作業です。、サブルを送信してくーチンに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、保持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されさ
れます。

 番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーター-これらのハンドブックは進行中の作業です。ほとんどは進行中の作業です。、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
 システムのメンバーに連絡するか、参加してパラメータ-現します。在実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンを手伝うことができる場合は、判別を停止します。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 それらは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用されで

す。
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1.1.1.1 番号付きのスイッチタブきパラメーター
番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、ポンド文字＃のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して 1 から（現します。在）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所5602 2 までのハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数が続するためのコードを作成しました。きます。パラメーターは進行中の作業です。

このハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加してよって参照してください。され、そのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。パラメーターに連絡するか、参加して格納するためのデされている場合は、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数です。
値は進行中の作業です。、=演算します。子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしてパラメーターに連絡するか、参加して格納するためのデされます。 例としては、えば：

2) RS274 / NGC インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、タープリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコターは、番号が存在しない場合、付けられている場合）がきパラメーターの配列を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が維持っている場合は、それをバイパスする必要があります。 この軸が反応してスイッチ入します。 そのサイズは、ファ
イルの制御が src / emc / rs274ngc /interp_internal.hh のシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ボが暴走しますルの制御が RS274NGC_MAX_PARAMETERS に見つかりましたよって定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義ささ
れます。 この数値であることを確認してくパラメータの数は、開発に見つかりましたよって新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。しいパラメータのサポートが独立していない場合でも、追加されるに見つかりましたつれて増やす必要がある場
加する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。もあります。

#3 = 15 (set parameter 3 to 15)

パラメータ設定しました。は進行中の作業です。、同じ行のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメータ値が見したのはそこでした。つかる場合は、まで有効になっていません。に連絡するか、参加してなりません。 たとえば、パラメータ
3 が以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して 15 に連絡するか、参加して設定しました。されていて、線からの逸脱が＃3 = 6 G1 X＃3 が解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされた場合は、、X が 15 に連絡するか、参加して等しいポイントへのハンドブックは進行中の作業です。直線からの逸脱が移動され、
が発生し続けました。し、パラメータ 3 のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 6 に連絡するか、参加してなります。
＃文字は進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。操作よりも優れています。先される場合は、ため、たとえば、＃1 + 2 は進行中の作業です。、パラメーター 3 で見したのはそこでした。つかった値では進行中の作業です。なく、パ

ラメーター 1 のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して 2 を手伝うことができる場合は、加して算します。して見したのはそこでした。つかった数値を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。もちろん＃[1 + 2] パラメータ 3 で見したのはそこでした。つかった値
を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。＃文字を手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。すことができます。 たとえば、## 2 は進行中の作業です。、インデックは進行中の作業です。スがパラメータ 2 のハンドブックは進行中の作業です。（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
値である場合は、パラメータのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
 31-5000-G コードのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーパラメータ。 これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくでグローバルを送信してくであり、一
般に、軌道計画は、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して使用されできます。 揮発性があります。。

 5061-5069-G38 プローブ結果のハンドブックは進行中の作業です。座標です。（X、Y、Z、A、B、C、U、V、および W）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 座標です。は進行中の作業です。、G38 が発生し続けました。した
座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加してあります。 揮発性があります。。

 5070-G38 プローブのハンドブックは進行中の作業です。結果：成されました。功した場合は、は進行中の作業です。 1、プローブを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、ことができなかった場合は、は進行中の作業です。 0。 G38.3 およ
び G38.5 で使用されされます。 揮発性があります。。

 5161-5169-X、Y、Z、A、B、C、U、V、W のハンドブックは進行中の作業です。「G28」ホームのメンバーに連絡するか、参加して。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5181-5189-X、Y、Z、A、B、C、U、V、W のハンドブックは進行中の作業です。「G30」ホームのメンバーに連絡するか、参加して。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5210-「G52」または進行中の作業です。「G92」オフセットが現します。在適用されされている場合は、場合は、は進行中の作業です。 1、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0。 デフォルを送信してくト

では進行中の作業です。揮発性があります。。 .ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[RS274NGC]セクは進行中の作業です。ションで DISABLE_G92_PERSISTENCE = 1 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである
です。

 5211-5219-X、Y、Z、A、B、C、U、V＆W のハンドブックは進行中の作業です。共有「G52」および「G92」オフセット。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。揮
発性があります。。 .ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[RS274NGC]セクは進行中の作業です。ションで DISABLE_G92_PERSISTENCE = 1 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるです。

 5220-G54 のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。番号すべてを外部とリンクする 1〜9-G59.3。 持ちました。続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して。
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 5221-5230-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 1、X、Y、Z、A、B、C、U、V、W、R のハンドブックは進行中の作業です。 G54。R は進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。とした XY回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。を手伝うことができる場合は、示し
ます。 持ちました。続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して。

 5241-5250-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 2、X、Y、Z、A、B、C、U、V、W、R のハンドブックは進行中の作業です。 G55。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5261-5270-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 3、X、Y、Z、A、B、C、U、V、W、R のハンドブックは進行中の作業です。 G56。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5281-5290-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 4、X、Y、Z、A、B、C、U、V、W、R のハンドブックは進行中の作業です。 G57。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5301-5310-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 5、X、Y、Z、A、B、C、U、V、W、R のハンドブックは進行中の作業です。 G58。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5321-5330-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 6、X、Y、Z、A、B、C、U、V、W、R のハンドブックは進行中の作業です。 G59。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5341-5350-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 7、X、Y、Z、A、B、C、U、V、W、R のハンドブックは進行中の作業です。 G59.1。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5361-5370-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 8、X、Y、Z、A、B、C、U、V、W、R のハンドブックは進行中の作業です。 G59.2。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5381-5390-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 9、X、Y、Z、A、B、C、U、V、W、R のハンドブックは進行中の作業です。 G59.3。永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーである。
 5399-M66 のハンドブックは進行中の作業です。結果-入力を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのまたは進行中の作業です。待機します。 揮発性があります。。
 5400-ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする。 揮発性があります。。
 5401-5409-X、Y、Z、A、B、C、U、V、および W のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくオフセット。揮発性があります。。
 5410-工具のパラメータ化されたリス径と長さを含めること。 揮発性があります。。
 5411-ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。フロントアングルを送信してく。 揮発性があります。。
 5412-ツールを送信してくバックは進行中の作業です。アングルを送信してく。 揮発性があります。。
 5413-ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するき。 揮発性があります。。
 5420-5428-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。むアクは進行中の作業です。ティブな座標です。系は最初は混乱する可能性があります。および X、Y、Z、A、B、C、U、V、W のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。

プログラムのメンバーに連絡するか、参加して単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対位置されます。。
 5599-（DEBUG、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ステートメントのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。フラグ。 1 =出力、0 =出力なし。 デフォルを送信してくト= 

1。 揮発性があります。。
 5600-ツールを送信してくチェンジャー障害インジケーター。 iocontrol-v2 コンポーネントとともに連絡するか、参加して使用されされます。 1：
ツールを送信してくチェンジャーに連絡するか、参加して障害が発生し続けました。しました。0：正常です。 揮発性があります。。

 5601-ツールを送信してくチェンジャーのハンドブックは進行中の作業です。障害コード。 iocontrol-v2 コンポーネントとともに連絡するか、参加して使用されされます。 障害が発生し続けました。し
た場合は、、toolchanger-reasonHAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。 揮発性があります。。

番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメータのハンドブックは進行中の作業です。永続するためのコードを作成しました。性があります。マシニングセンターのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオフに連絡するか、参加してなっていても、永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるな範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。
値は進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて過する間とともに連絡するか、参加して保持ちました。されます。 LinuxCNC は進行中の作業です。、永続するためのコードを作成しました。性があります。を手伝うことができる場合は、確保する場合は、ために連絡するか、参加してパラメータファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしま
す。 それは進行中の作業です。通訳またはタスクプランに連絡するか、参加してよって管理されています。 インタプリタは進行中の作業です。、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してファイルを送信してく
を手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。みます。

パラメータファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。は進行中の作業です。、表パラメータファイルを送信してく形式に公開されました。に連絡するか、参加して示されています。
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インタープリターは進行中の作業です。、ファイルを送信してくに連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それがある場合は、ことを手伝うことができる場合は、想定しました。しています。 正確に連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。数値を手伝うことができる場合は、含まれています。まない行は進行中の作業です。ス
キップされます。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加しては進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数値（パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。数値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。まれている場合は、必要があります。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて数（このハンドブックは進行中の作業です。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。まれています。 値は進行中の作業です。、インタープリター内で倍精度の成功を収めたものもありました。浮動され、小さな改善を要求数
点を合わせて数として表されますが、ファイルを送信してくに連絡するか、参加して小さな改善を要求数点を合わせては進行中の作業です。必要ありません。
ユーザー定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。（31〜5000）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してできます。 このハンドブックは進行中の作業です。ようなパラメーターは進行中の作業です。、

インタープリターに連絡するか、参加してよって読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、ファイルを送信してくが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ときに連絡するか、参加してファイルを送信してくに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれます。
永続するためのコードを作成しました。範囲で、理事会はこれに同意しました。内のハンドブックは進行中の作業です。欠です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでしている場合は、パラメーターは進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加して初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされ、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースと操作で現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値で書き込む」という選択を行います。まれます。
パラメータ番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。昇順で配置されます。する場合は、必要があります。 昇順でない場合は、、パラメータファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。が正しくない

というエラーが通知りません。されます。
元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、新しいバージョンのしいファイルを送信してくが書き込む」という選択を行います。まれる場合は、ときに連絡するか、参加してバックは進行中の作業です。アップファイルを送信してくとして保存のユーザーインターフェースとされます。

表 5.3：パラメータファイルを送信してく形式に公開されました。
パラメータ番号すべてを外部とリンクする パラメータ値
5161 0.0

5162 0.0

4.2.3.1 サブルーチンパラメータ

 1-30呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し引き起こします。数のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンローカルを送信してくパラメータ。 これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。、サブルを送信してくーチンに連絡するか、参加して対して
ローカルを送信してくです。 揮発性があります。。 O コードのハンドブックは進行中の作業です。章では、も参照してください。してください。

4.2.3.2 名前付きのスイッチタブきパラメーター
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーターと同じように連絡するか、参加して機能しなくなったしますが、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みやすくなっています。 すべて

のハンドブックは進行中の作業です。パラメーター名は進行中の作業です。小さな改善を要求文字に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なされ、スペースとタブが削除する必要があります。されている場合は、ため、<return>param>と<return>P a Ram>は進行中の作業です。同じパ
ラメーターを手伝うことができる場合は、参照してください。します。 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、<return>>マークは進行中の作業です。で囲で、理事会はこれに同意しました。む必要があります。
＃<return>名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーター>は進行中の作業です。、ローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターです。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメー

ターは進行中の作業です。、それが割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられている場合は、スコープに連絡するか、参加して対してローカルを送信してくです。 サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。外部でローカルを送信してくパラメータ
に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ことは進行中の作業です。できません。 これは進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンが別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、上書きする場合は、ことを手伝うことができる場合は、恐
れずに連絡するか、参加して、2 つのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンが同じパラメーター名を手伝うことができる場合は、使用されできる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
＃<return>_グローバルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーター>は進行中の作業です。グローバルを送信してく名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターです。 それらは進行中の作業です。、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されたサ

ブルを送信してくーチン内からアクは進行中の作業です。セス可能しなくなったであり、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。がアクは進行中の作業です。セス可能しなくなったなサブルを送信してくーチン内に連絡するか、参加して値を手伝うことができる場合は、設定しました。できます。 ス
コープに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、限など、り、これらは進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。数値パラメーターと同じように連絡するか、参加して機能しなくなったします。 それらは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされ
ません。
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例としては、：
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きグローバルを送信してく変数のハンドブックは進行中の作業です。宣言

#<_endmill_dia> = 0.049

以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して宣言されたグローバルを送信してく変数へのハンドブックは進行中の作業です。参照してください。
#<_endmill_rad> = [#<_endmill_dia>/2.0]

リテラルを送信してくと名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。合は、
o100 call [0.0] [0.0] [#<_inside_cutout>-#<_endmill_dia>] [#<_Zcut>] [#<_feedrate>]

名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、初に興味を持ちました。めて値が割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられたときに連絡するか、参加して発生し続けました。します。 ローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、
スコープが離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れる場合は、と消えます。サブルを送信してくーチンが戻ると、る場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してくパラメーターは進行中の作業です。すべて削除する必要があります。され、参照してください。でき
なくなります。

式に公開されました。内、または進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てのハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在しない名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、とエラーに連絡するか、参加してなります。 存のユーザーインターフェースと在しない
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、 DEBUG ステートメント（（DEBUG、<return>no_such_parameter>）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で出力す
る場合は、と、文字列を維持します。 それ＃が表示されます。

グローバルを送信してくパラメータ、およびグローバルを送信してくレベルを送信してくで割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられたローカルを送信してくパラメータは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の
した場合は、でも一度の成功を収めたものもありました。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられた値を手伝うことができる場合は、保持ちました。し、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが再度の成功を収めたものもありました。実行されたときに連絡するか、参加してこれらのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。

EXISTS 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、指定しました。された名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターが存のユーザーインターフェースと在する場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、テストします。

4.2.3.3 事前定義された名前付きパラメーターされた名前付きのスイッチタブきパラメーター
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。グローバルを送信してく読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。内部状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。とマシン状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セス

する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 これらは進行中の作業です。、たとえば if-then-else ステートメントを手伝うことができる場合は、使用されしてプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。フローを手伝うことができる場合は、制御する
する場合は、ために連絡するか、参加して、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。で使用されできます。 新しいバージョンのしい定しました。義する済みます。みのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、ソースコードを手伝うことができる場合は、変更する許可せずに連絡するか、参加して
簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して追加してできる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
 ＃<return>_ vmajor>-メジャーパッケージバージョン。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。バージョンが 2.5.2 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、2.5 が返す可能性があります。されます。
 ＃<return>_ vminor>-マイナのロビーでーパッケージバージョン。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。バージョンが 2.6.2 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、0.2 が返す可能性があります。されます。
 ＃<return>_ line>-シーケンス番号すべてを外部とリンクする。 G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行している場合は、場合は、、これは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。行番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ motion_mode>-インタプリタのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。モーションモードを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。

モーションモード 戻ると、り値
G1 10
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G2 20

G3 30

G33 330

G38.2 382

G38.3 383

G38.4 384

G38.5 385

G5.2 52

G73 730

G76 760

G80 800

G81 810

G82 820

G83 830

G84 840

G85 850

G86- 860

G87 870

G89 890

 ＃<return>_ plane>-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。

平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が 戻ると、り値
G17 170

G18 180

G19 190

G17.1 171

G18.1 181

G19.1 191

 ＃<return>_ ccomp>-カッター補正のハンドブックは進行中の作業です。ステータス。 戻ると、り値：

モード 戻ると、り値
G40 400

G41 410

G41.1 411
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G42 420

G42.1 421

 ＃<return>_ metric> -G21 がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ imperial> -G20 がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ absolute> -G90 がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ incremental> -G91 がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ inverse_time>-逆送りモード（G93）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ units_per_minute>-単な方法が求められました。位/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、送りモード（G94）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。しま

す。
 ＃<return>_ units_per_rev>-単な方法が求められました。位/回りまたは反転する速度を定義するモード（G95）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ coord_system>-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。名（G54..G59.3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 たとえば、G55座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。

場合は、、戻ると、り値は進行中の作業です。 550.000000 であり、G59.1 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、戻ると、り値は進行中の作業です。 591.000000 です。

モード 戻ると、り値
G54 540

G55 550

G56 560

G57 570

G58 580

G59 590

G59.1 591

G59.2 592

G59.3 593

 ＃<return>_ tool_offset>-ツールを送信してくオフセット（G43）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ retract_r_plane> -G98 が設定しました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ retract_old_z> -G99 がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。

4.2.3.4 システム停止スイッチパラメータ
 ＃<return>_ spindle_rpm_mode>-スピンドルを送信してく rpm モード（G97）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、
返す可能性があります。します。
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 ＃<return>_ spindle_css_mode>-一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が速度の成功を収めたものもありました。モード（G96）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。
します。

 ＃<return>_ ijk_absolute_mode>-絶対円弧の最大偏差が距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード（G90.1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。
します。

 ＃<return>_ lathe_diameter_mode>-これが旋盤を制御する構成されました。で直径と長さを含めること（G7）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モードがオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、
は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。

 ＃<return>_ lathe_radius_mode>-これが旋盤を制御する構成されました。で半径と長さを含めること（G8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モードがオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。
0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。

 ＃<return>_ spindle_on>-スピンドルを送信してくが現します。在実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、（M3 または進行中の作業です。 M4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し
ます。

 ＃<return>_ spindle_cw>-スピンドルを送信してく方向に動かすようにドライブに命令するが時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り（M3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ mist>-ミスト（M7）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ Flood>-フラッド（M8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ speed_override>-フィードオーバーライド（M48 または進行中の作業です。 M50 P1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外

のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ feed_override>-フィードオーバーライド（M48 または進行中の作業です。 M51 P1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。

場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ adaptive_feed>-アダプティブフィード（M52 または進行中の作業です。 M52 P1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場

合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ feed_hold>-フィードホールを送信してくドスイッチが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し（M53 P1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場

合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ feed>-実際ののハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。では進行中の作業です。なく、F のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ rpm>-実際ののハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。では進行中の作業です。なく、S のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ x>-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対 X座標です。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5420 と同じ。
 ＃<return>_ y>-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対 Y座標です。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5421 と同じ。
 ＃<return>_ z>-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対 Z座標です。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5422 と同じ。
 ＃<return>_ a>-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対 A座標です。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5423 と同じ。
 ＃<return>_ b>-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対 B座標です。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5424 と同じ。
 ＃<return>_ c>-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対C座標です。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5425 と同じ。
 ＃<return>_ u>-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対U座標です。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5426 と同じ。
 ＃<return>_ v>-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対 V座標です。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5427 と同じ。
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 ＃<return>_ w>-すべてのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む現します。在のハンドブックは進行中の作業です。相対W座標です。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5428 と同じ。
 ＃<return>_ current_tool>-スピンドルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 ＃5400 と同じ。
 ＃<return>_ current_pocket>-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ポケット番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
 ＃<return>_ selected_tool> -T コードを手伝うことができる場合は、投稿しています。する場合は、選択されましされたツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 デフォルを送信してくト-1。
 ＃<return>_ selected_pocket> -T コードを手伝うことができる場合は、投稿しています。する場合は、選択されましされたポケットのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 デフォルを送信してくト-1（ポケッ

トは進行中の作業です。選択されましされていません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 ＃<return>_ value>-最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 Oワード return または進行中の作業です。 endsub からのハンドブックは進行中の作業です。戻ると、り値。 return または進行中の作業です。 endsub のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して式に公開されました。がない場合は、、

デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。 0 です。
 プログラムのメンバーに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して 0 に連絡するか、参加して初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされます。
 ＃<return>_ value_returned>-最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 Oワード return または進行中の作業です。 endsub が値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。した場合は、は進行中の作業です。 1.0、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0。 

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 O-word呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しでクは進行中の作業です。リアされます。
 ＃<return>_ task>-実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。インタプリタインスタンスが milltask のハンドブックは進行中の作業です。一部である場合は、場合は、は進行中の作業です。 1.0、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0.0。 

場合は、に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、適切なプレビューを手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。ケースを手伝うことができる場合は、特別を停止します。に連絡するか、参加して処理する場合は、必要があります。たとえ
ば、プレビューインタープリター（Axis など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で常に連絡するか、参加して失敗した場合、する場合は、＃5070 を手伝うことができる場合は、検査するアプリケーションして、プローブ（G38.n）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。成されました。
功を手伝うことができる場合は、テストする場合は、場合は、です。

 ＃<return>_ call_level> -O-word プロシージャのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ネストレベルを送信してく。 デバッグ用され。
 ＃<return>_ remap_level>-リマップスタックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。レベルを送信してく。 ブロックは進行中の作業です。内のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、リマップは進行中の作業です。、リマップレベルを送信してくに連絡するか、参加して 1 つ

追加してします。 デバッグ用され。

4.2.4 HALピンと INI値
INI ファイルを送信してくで有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、G コードは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくエントリと HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスできます。

 ＃<return>_ ini [section] name> INI ファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 たとえば、ini ファイルを送信してくが次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
ように連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、：

[SETUP]
XPOS = 3.145
YPOS = 2.718

G コード内で名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーター＃<return>_ ini [setup] xpos>および＃<return>_ ini [setup] ypos>を手伝うことができる場合は、参照してください。できます。
EXISTS を手伝うことができる場合は、使用されして、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してく変数のハンドブックは進行中の作業です。存のユーザーインターフェースと在を手伝うことができる場合は、テストできます。

o100 if [EXISTS[#<_ini[setup]xpos>]]
(debug, [setup]xpos exists: #<_ini[setup]xpos>)
o100 else
(debug, [setup]xpos does not exist)
o100 endif
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値は進行中の作業です。 inifile から 1回りまたは反読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、インタープリターに連絡するか、参加してキャッシュされます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専
用されです。値を手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、と、ランタイムのメンバーに連絡するか、参加してエラーが発生し続けました。します。 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。では進行中の作業です。大文字と小さな改善を要求文字は進行中の作業です。区別を停止します。されません。ini

ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して大文字に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なされます。
 ＃<return>_ hal [Hal item]> G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてれる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、可変アクは進行中の作業です。セスは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専

用されであり、G コードから HAL ピンを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、唯一のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。 M62-M65、M67、M68 およびカスタムのメンバーに連絡するか、参加して M100-のハンドブックは進行中の作業です。
ままです。 M199 コード。 読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられた値は進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してで更する許可新しいバージョンのされないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。通常、
G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してピンに連絡するか、参加してあった値が返す可能性があります。されます。 状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。同期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、強制する場合は、ことで、これを手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄す
る場合は、ことができます。 これを手伝うことができる場合は、行う 1 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。、ダミーのハンドブックは進行中の作業です。 M66 コマンドを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことです：M66E0L0

例としては、：
(debug, #<_hal[motion-controller.time]>)

HAL アイテムのメンバーに連絡するか、参加してへのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セスは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用されです。 現します。在、このハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。でアクは進行中の作業です。セスできる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。すべて小さな改善を要求文字のハンドブックは進行中の作業です。 HAL名
のハンドブックは進行中の作業です。みです。
EXISTS は進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。存のユーザーインターフェースと在を手伝うことができる場合は、テストする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。

o100 if [EXISTS[#<_hal[motion-controller.time]>]]
(debug, [motion-controller.time] exists: #<_hal[motion-controller.time]>)
o100 else
(debug, [motion-controller.time] does not exist)
o100 endif

このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、GladeVCPや PyVCP などのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェイスコンポーネント間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。より強力な結合は、が、
NGC ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、駆動され、する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターソースとして機能しなくなったする場合は、ことを手伝うことができる場合は、望みます。 キャリッジが正の限界に移動んでいる場合は、ことが動され、機となって
います。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。（M6x ピンを手伝うことができる場合は、経つにつれて由でリミットスイッチをホームスイッチしてそれらを手伝うことができる場合は、配線からの逸脱がする場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、限など、定しました。された非ニーモニックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。空間が経つにつれてがあり、
UI /インタープリター通信してくメカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してと同じように連絡するか、参加して不必要に連絡するか、参加して面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が倒した切断部品との衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムです。

4.2.5 式
式に公開されました。は進行中の作業です。、左に移動すると、それは正の角を得ることができます。かっこ[で始するために、結果としてまり、バランスを手伝うことができる場合は、とる場合は、右角を得ることができます。かっこ]で終わる場合は、文字のハンドブックは進行中の作業です。セットです。 角を得ることができます。かっこのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、数
値、パラメーター値、数学を、広く使用されているエン演算します。、およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。があります。 式に公開されました。が評価なされて数値が生し続けました。成されました。されます。 行のハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。は進行中の作業です。、
そのハンドブックは進行中の作業です。行が読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられる場合は、ときに連絡するか、参加して、そのハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。何かが実行される場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して評価なされます。 式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、[1 + acos [0]-[＃3 ** 

[4.0 / 2]]]です。

4.2.6 二項演算子
二項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」演算します。子メールを送信してくは進行中の作業です。、式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。内部に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み表示されます。 基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな数学を、広く使用されているエン演算します。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、加して算します。（+）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、減算します。（-）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。（*）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、除する必要があります。
算します。（/）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。 4 つがあります。 論理演算します。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、非排他の国における登録商標です。的ライセンシーである論理和（OR）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、排他の国における登録商標です。的ライセンシーである論理和（XOR）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、論理積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに（AND）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。
3 つがあります。 8番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。演算します。は進行中の作業です。モジュラス演算します。（MOD）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 9番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。演算します。は進行中の作業です。、演算します。のハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側のハンドブックは進行中の作業です。数値を手伝うことができる場合は、右側のハンドブックは進行中の作業です。累
乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間がに連絡するか、参加して増やす累乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が演算します。（**）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 関である米国国立標準技術研究所係演算します。子メールを送信してくは進行中の作業です。、等式に公開されました。（EQ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、不等式に公開されました。（NE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、厳密に結び付けられますに連絡するか、参加して（GT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所より大きい、
（GE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所以上、厳密に結び付けられますに連絡するか、参加して（LT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所より小さな改善を要求さい、および（LE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびです。
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二項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」演算します。は進行中の作業です。、優れています。先順位に連絡するか、参加して従って使用されっていくつかのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、けられます。 異なります。なる場合は、優れています。先順位グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。操作が一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して
つながれている場合は、場合は、（たとえば、式に公開されました。[2.0 / 3 * 1.5-5.5 / 11.0]）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、上位グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。操作は進行中の作業です。、下で、このドキュメントをコピー、配布、および位グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。操作のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
に連絡するか、参加して実行されます。 式に公開されました。に連絡するか、参加して同じグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。操作（例としては、のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。/と*など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。まれている場合は、場合は、は進行中の作業です。、左に移動すると、それは正の側のハンドブックは進行中の作業です。操作が
最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して実行されます。 したがって、このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンと同等です。[[[2.0 / 3] * 1.5]-[5.5 / 11.0]]、これは進行中の作業です。[1.0-0.5]、つま
り 0.5 と同等です。
論理演算します。と絶対値は進行中の作業です。、整する高レベルのコントローラー、つまりモー数だけでなく、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。実数に連絡するか、参加して対して実行されます。 ゼロという数字は進行中の作業です。論理的ライセンシーであるな偽と同と同
等であり、ゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。数字は進行中の作業です。論理的ライセンシーであるな真のボルトです。 オフと同等です。

表 5.4：演算します。子メールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。優れています。先順位
演算します。子メールを送信してく 優れています。先順位
** 高い
* / MOD

+ -

EQ NE GT GE LT LE

AND OR XOR 低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い

4.2.7 等式と浮動小さな形状の切断数点値
RS274 / NGC言語を提案し、は進行中の作業です。、有限など、精度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、サポートします。 したがって、2 つのハンドブックは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値のハンドブックは進行中の作業です。等

式に公開されました。または進行中の作業です。不等式に公開されました。を手伝うことができる場合は、テストする場合は、ことは進行中の作業です。本質的ライセンシーであるに連絡するか、参加して問題でした。この時までに、があります。 インタプリタは進行中の作業です。、絶対差が 0.0001未満ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加して
等しい値を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があする場合は、ことに連絡するか、参加してよってこのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー決します（このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、src / emc / rs274ngc / interp_internal.hh で
TOLERANCE_EQUAL として定しました。義するされています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

4.2.8 関する考慮事項数
使用され可能しなくなったな機能しなくなったを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して示します。 角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。測度の成功を収めたものもありました。（COS、SIN、および TAN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、とる場合は、単な方法が求められました。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」演算します。のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数は進行中の作業です。度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位で

す。 角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。メジャー（ACOS、ASIN、および ATAN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。す単な方法が求められました。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」演算します。に連絡するか、参加してよって返す可能性があります。される場合は、値も度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位です。
表 5.5：関である米国国立標準技術研究所数

関である米国国立標準技術研究所数名 演算します。結果
ATAN[arg]/[arg] 4象限など、逆正接
ABS [arg] 絶対値
ACOS [arg] 逆余弦
ASIN [arg] 逆正弦
COS [arg] 余弦
EXP [arg] e は進行中の作業です。与えられます。えられた力に連絡するか、参加して上げられます
FIX [arg] 整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加して切り捨てますてます
FUP [arg] 整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加して切り上げ
ROUND[arg] 最も近くにありますい整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加して丸める必要があります。める場合は、
LN [arg] 基づいて構築できるため数 e のハンドブックは進行中の作業です。対数
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SIN [arg] 正弦
SQRT [arg] 平方根
TAN [arg] 正接
EXISTS [arg] 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメータを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください

FIX 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、数直線からの逸脱が上で左に移動すると、それは正のに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって丸める必要があります。められる場合は、ため（正のハンドブックは進行中の作業です。値が小さな改善を要求さい、または進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。値が大きい）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、FIX [2.8] = 2

および FIX [-2.8] = -3 に連絡するか、参加してなります。
FUP演算します。は進行中の作業です。、数直線からの逸脱が上で右に連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって丸める必要があります。められます（正または進行中の作業です。負のが少なくともなくなります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 FUP [2.8] = 3 および
FUP [-2.8] = -2。
EXISTS 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。存のユーザーインターフェースと在を手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。します。 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、 1 つだけ受けました。け
取り組みを開始するために、結果としてり、存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、は進行中の作業です。 1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、存のユーザーインターフェースと在しない場合は、は進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 番号すべてを外部とリンクする付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。パラメータまたは進行中の作業です。式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と
エラーに連絡するか、参加してなります。 EXISTS 関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。使用され例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。

o<test> sub
o10 if [EXISTS[#<_global>]]
(debug, _global exists and has the value #<_global>)
o10 else
(debug, _global does not exist)
o10 endif
o<test> endsub
o<test> call
#<_global> = 4711
o<test> call
m2

4.2.9 繰り返しアイテムり返しアイテムしアイテム
行に連絡するか、参加しては進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。 Gワードを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができますが、同じモーダルを送信してくグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。 Gワードが同じ行に連絡するか、参加して表
示されない場合は、があります。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、モーダルを送信してくグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

行に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、0〜4個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。 Mワードが含まれています。まれる場合は、場合は、があります。 同じモーダルを送信してくグルを送信してくープからのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。 M単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。、同じ
行に連絡するか、参加して表示されない場合は、があります。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。合は、法が求められました。的ライセンシーであるな文字のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1 行に連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。文字で始するために、結果としてまる場合は、単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、 1 つだけ
含まれています。める場合は、ことができます。
同じパラメータのハンドブックは進行中の作業です。パラメータ設定しました。が 1 行で繰り返します。り返す可能性があります。される場合は、場合は、、たとえば、＃3 = 15＃3 = 6 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。

のハンドブックは進行中の作業です。みが有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 同じ行に連絡するか、参加して同じパラメータを手伝うことができる場合は、 2回りまたは反設定しました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。ばかげていますが、違法が求められました。では進行中の作業です。ありません。
1 行に連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。コメントが表示される場合は、場合は、は進行中の作業です。、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。コメントのハンドブックは進行中の作業です。みが使用されされます。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、コメントが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてら

れ、そのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。がチェックは進行中の作業です。されますが、それ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。無視されます。 1 行に連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。コメントを手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加してま
れである場合は、と予想されます。
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4.2.10 アイテムの変更注文
（このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。冒頭に配置することをお勧めします。で説明したこのペーパーを参照してください。したように連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所1 行で順序を指定します。が異なります。なる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、 3種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類のハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたは進行中の作業です。、単な方法が求められました。語を提案し、、パラ

メーター設定しました。、およびコメントです。 これらのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してがタイプごとに連絡するか、参加して 3 つのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、けら
れている場合は、と想像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようしてください。

最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープ（単な方法が求められました。語を提案し、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、行のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、変更する許可せずに連絡するか、参加して、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべ替えるえる場合は、ことができます。
2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープ（パラメーター設定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべ替えるえても、同じパラメーターを手伝うことができる場合は、複数回りまたは反設定しました。しない限など、り、行のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。

味を持ちました。は進行中の作業です。変わりません。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、パラメータのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。みが有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 たとえば、行＃3 = 15＃3 = 6

が解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされた後の月曜日に開催されました。、パラメーター 3 のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 6 に連絡するか、参加してなります。順序を指定します。が＃3 = 6＃3 = 15 に連絡するか、参加して逆に連絡するか、参加してなり、行が解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされた場合は、、
 パラメータ 3 は進行中の作業です。 15 に連絡するか、参加してなります。

3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープ（コメント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。コメントが含まれています。まれていて並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべ替えるえられている場合は、場合は、は進行中の作業です。、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。コメント
のハンドブックは進行中の作業です。みが使用されされます。
各ドライブには、グルを送信してくープが行のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、変更する許可せずに連絡するか、参加して順序を指定します。付き数字けまたは進行中の作業です。並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべ替えるえられている場合は、場合は、、3 つのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、変

更する許可せずに連絡するか、参加して任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。でインターリーブできます。 たとえば、行 g40 g1＃3 = 15（foo）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所＃4 = -7.0 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 5 つのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めた
があり、120 のハンドブックは進行中の作業です。可能しなくなったな注文のハンドブックは進行中の作業です。いずれでもまったく同じことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します（＃4 = -7.0 g1＃3 = 15 g40（ foo）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所5

つのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加して。

4.2.11 コマンドとマシンモード
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。コマンドに連絡するか、参加してより、コントローラーは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。モードから別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。モードに連絡するか、参加して変更する許可され、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドが暗黙のキー的ライセンシーであるま

たは進行中の作業です。明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して変更する許可する場合は、まで、モードは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してなります。 このハンドブックは進行中の作業です。ようなコマンドは進行中の作業です。モーダルを送信してくと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれま
す。 たとえば、クは進行中の作業です。ーラントがオンに連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加してオフに連絡するか、参加してなる場合は、までオンのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してなります。 モーショ
ンのハンドブックは進行中の作業です。 G コードもモーダルを送信してくです。 たとえば、G1（直線からの逸脱が移動され、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドが 1 行で指定しました。された場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。行で 1 つ以
上のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードが使用され可能しなくなったであれば、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行で明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるなコマンドが指定しました。されていない限など、り、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行で再度の成功を収めたものもありました。実行され
ます。 軸の移動を協調制御できます。ワードまたは進行中の作業です。キャンセルを送信してくモーション。
非モーダルを送信してくコードは進行中の作業です。、それらが発生し続けました。する場合は、行に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み影響します。します。 たとえば、G4（ドウェルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。非モーダルを送信してくです。

4.2.12 極座標
極座標です。を手伝うことができる場合は、使用されして、移動され、のハンドブックは進行中の作業です。 XY座標です。を手伝うことができる場合は、指定しました。できます。 @n は進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。、ˆnn は進行中の作業です。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。です。 これのハンドブックは進行中の作業です。利点を合わせては進行中の作業です。、ボルを送信してくト穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。
円のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、円のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、し、オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。してから最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、に連絡するか、参加して移動され、してからドリルを送信してくサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行
する場合は、だけで実行できる場合は、ことです。 極座標です。は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 XY ゼロ位置されます。からのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です。 極座標です。を手伝うことができる場合は、マシンゼロからシ
フトする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、オフセットを手伝うことができる場合は、 使用されする場合は、か、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、選択されましします。
絶対モードでは進行中の作業です。、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。と角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 XY ゼロ位置されます。からであり、角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 X 正軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 0 から始するために、結果としてまり、Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して CCW方
向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して増加してします。 コード G1 @ 1ˆn90 は進行中の作業です。 G1Y1 と同じです。
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相対モードでは進行中の作業です。、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。と角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。も XY ゼロ位置されます。からですが、累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにされます。 これは進行中の作業です。、インクは進行中の作業です。リメンタルを送信してくモードで
これがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、かを手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。させる場合は、可能しなくなった性があります。があります。

たとえば、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してがある場合は、場合は、、正方形のハンドブックは進行中の作業です。パターンである場合は、と予想される場合は、場合は、があります。
F100 G1 @.5 ^90
G91 @.5 ^90
@.5 ^90
@.5 ^90
@.5 ^90
G90 G0 X0 Y0 M2

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なから、出力が期のスポンサーシップにより待したものハンドブックは進行中の作業です。では進行中の作業です。ないことがわかります。 XY ゼロ位置されます。からのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が線からの逸脱がごとに連絡するか、参加して増加してする場合は、た
びに連絡するか、参加して距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。に連絡するか、参加して 0.5 を手伝うことができる場合は、追加してしたためです。

図 5-50

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、正方形のハンドブックは進行中の作業です。パターンを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。
F100 G1 @.5 ^90
G91 ^90
^90
^90
^90
G90 G0 X0 Y0 M2

ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常ののハンドブックは進行中の作業です。とおり、終点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が各ドライブには、線からの逸脱がで同じに連絡するか、参加してなる場合は、たびに連絡するか、参加して、角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して 90度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、だけです。

338



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

図 5-51

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 原点を合わせてからインクは進行中の作業です。リメンタルを送信してく移動され、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として
 Polar と X または進行中の作業です。 Y のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、が混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。在して使用されされている場合は、

4.2.13 モーダルグループ
モーダルを送信してくコマンドは進行中の作業です。モーダルを送信してくグルを送信してくープと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、セットに連絡するか、参加して配置されます。され、モーダルを送信してくグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。メンバーのハンドブックは進行中の作業です。み

が常に連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して、モーダルを送信してくグルを送信してくープに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。メンバーを手伝うことができる場合は、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことが論理的ライセンシーであるに連絡するか、参加して不
可能しなくなったなコマンドが含まれています。まれています。たとえば、インチ単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。測定しました。とミリメートルを送信してく単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。測定しました。などです。 マシニン
グセンターは進行中の作業です。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。モードに連絡するか、参加してなり、各ドライブには、モーダルを送信してくグルを送信してくープから 1 つのハンドブックは進行中の作業です。モードが有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 モーダルを送信してくグ
ルを送信してくープを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して示します。

表 5.6：G コードモーダルを送信してくグルを送信してくープ
モーダルを送信してくグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。 メンバーのハンドブックは進行中の作業です。ワード
非モーダルを送信してくコード（グルを送信してくープ 0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G4、G10 

G28、G30、G52、G53、G92、G92.1、G92.2、G92.3、
モーション（グルを送信してくープ 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G0、G1、G2、G3、G33、G38.n、G73、G76、G80、G81

G82、G83、G84、G85、G86、G87、G88、G89

平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。選択されまし（グルを送信してくープ 2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G17、G18、G19、G17.1、G18.1、G19.1

距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード（グルを送信してくープ 3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G90、G91

アークは進行中の作業です。 IJK距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード（グルを送信してくープ
4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

G90.1、G91.1

送り速度の成功を収めたものもありました。モード（グルを送信してくープ 5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G93、G94、G95

単な方法が求められました。位ト（グルを送信してくープ 6）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G20、G21

カッター径と長さを含めること補正（グルを送信してくープ 7）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G40、G41、G42、G41.1、G42.1
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工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセット（グルを送信してくープ 8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G43、G43.1、G49

固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくリターンモード（グ
ルを送信してくープ 10）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

G98、G99

座標です。系は最初は混乱する可能性があります。（グルを送信してくープ 12）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G54、G55、G56、G57、G58、G59、G59.1、G59.2、G59.

3

制御するモード（グルを送信してくープ 13）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G61、G61.1、G64

スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。モード（グルを送信してくープ
14）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

G96、G97

旋盤を制御する径と長さを含めることモード（グルを送信してくープ 15）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 G7、G8

表 5.7：M コードモーダルを送信してくグルを送信してくープ
モーダルを送信してくグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。 メンバーのハンドブックは進行中の作業です。ワード
停止された、またはまったく機能しなくなった（グルを送信してくープ 4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 M0、M1、M2、M30、M60

スピンドルを送信してく（グルを送信してくープ 7）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 M3、M4、M5

クは進行中の作業です。ーラント（グルを送信してくープ 8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 （M7 M8 は進行中の作業です。両方ともオンに連絡するか、参加してする場合は、ことができます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、M9

オーバーライドスイッチ（グルを送信してくー
プ 9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

M48、M49

ユーザー定しました。義する（グルを送信してくープ 10）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 M100-M199

いくつかのハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してくグルを送信してくープでは進行中の作業です。、マシニングセンターがコマンドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、準備を手伝うことができる場合は、ができている場合は、場合は、、グ
ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。メンバーが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、必要があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してくグルを送信してくープに連絡するか、参加しては進行中の作業です。デフォルを送信してくト設定しました。が
あります。 マシニングセンターのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、入れる場合は、か、再初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、と、デフォルを送信してくト値が自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。

表のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープである場合は、グルを送信してくープ 1 は進行中の作業です。、モーション用されのハンドブックは進行中の作業です。 G コードのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープです。 これらのハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して有効になっていません。
です。 これを手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。モーションモードと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。びます。

グルを送信してくープ 1 のハンドブックは進行中の作業です。 G コードとグルを送信してくープ 0 のハンドブックは進行中の作業です。 G コードのハンドブックは進行中の作業です。両方が軸の移動を協調制御できます。ワードを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、、それらを手伝うことができる場合は、同じ行に連絡するか、参加して配置されます。
する場合は、とエラーに連絡するか、参加してなります。 グルを送信してくープ 1 のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 G コードが（前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。行でアクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされている場合は、ため
に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所行に連絡するか、参加して暗黙のキー的ライセンシーであるに連絡するか、参加して有効になっていません。であり、軸の移動を協調制御できます。ワードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、グルを送信してくープ 0 G コードが行に連絡するか、参加して表示される場合は、場合は、、 グルを送信してくープ 1 のハンドブックは進行中の作業です。 G

コードは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反線からの逸脱がで一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったされています。 グルを送信してくープ 0 のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 G コードは進行中の作業です。、
G10、G28、G30、G52、および G92 です。

O-フロー制御するのハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して無関である米国国立標準技術研究所係な単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、とエラーに連絡するか、参加してなります。

4.2.14 コメント
プログラマーのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。確に連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して、G コードのハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加してコメントを手伝うことができる場合は、追加してできます。 コメントは進行中の作業です。、括弧の最大偏差が（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、

使用されして行に連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。むことも、セミコロンを手伝うことができる場合は、使用されして行のハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。むこともできます。 セミコロンは進行中の作業です。、
括弧の最大偏差がで囲で、理事会はこれに同意しました。まれている場合は、場合は、、コメントのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてとして扱う必要があります（われません。
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コメントは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して表示される場合は、場合は、がありますが、単な方法が求められました。語を提案し、とそれに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して表示される場合は、こ
とは進行中の作業です。ありません。 したがって、S（設定しました。速度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所F200（送り）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 OK ですが、S（速度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所100F（送り）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 OK では進行中の作業です。
ありません。

G0 (Rapid to start) X1 Y1
G0 X1 Y1 (Rapid to start; but don’t forget the coolant)
M2 ; End of program.

コメントのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。えますが、（debug、..）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所や（print、..）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所などのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こすアクは進行中の作業です。ティブなコメ
ントがいくつかあります。 1 行に連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。コメントがある場合は、場合は、、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。コメントのハンドブックは進行中の作業です。みがこれらのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してくに連絡するか、参加して従って使用されって解しておく必要のある重要なユーザー
釈されます（逆時間送りまたはされます。 したがって、アクは進行中の作業です。ティブなコメントに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く通常のハンドブックは進行中の作業です。コメントは進行中の作業です。、アクは進行中の作業です。ティブなコメントを手伝うことができる場合は、事実上無効になっていません。
に連絡するか、参加してします。 たとえば、（foo）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（debug、＃1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。パラメーター＃1 のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、出力しますが、（debug、＃1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（foo）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
は進行中の作業です。出力しません。

セミコロンに連絡するか、参加してよって導入されたコメントは進行中の作業です。、定しました。義する上、そのハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。コメントであり、常に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブなコメ
ント構文として解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされます。

Note

O ワードのインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ラインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トは使用できます。しないでください。詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、O コードのコメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トセクショ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

4.2.15 メッセージ
 （MSG、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-MSG が左に移動すると、それは正の括弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。印刷すると、そ文字のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して表示される場合は、場合は、、メッセージを手伝うことができる場合は、表示します。 空白になりました。と小さな改善を要求
文字を手伝うことができる場合は、含まれています。むMSG のハンドブックは進行中の作業です。バリアントが許可されます。 右括弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。文字は進行中の作業です。メッセージと見したのはそこでした。なされます。 
メッセージが提供されるソフトウェアを特定するためのされている場合は、場合は、は進行中の作業です。、ユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。メッセージ表示デバイスに連絡するか、参加して表示する場合は、必要
があります。

メッセージのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
(MSG, This is a message)

4.2.16 プローブロギング
 （PROBEOPEN filename.txt）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-filename.txt を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、成されました。功した各ドライブには、ストレートプローブのハンドブックは進行中の作業です。 XYZABCUVW で構成されました。

される場合は、 9桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。座標です。を手伝うことができる場合は、格納するためのデします。
 （PROBECLOSE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいている場合は、プローブログファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じます。 プロービングのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G38 セ

クは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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4.2.17 ロギング
 （LOGOPEN、filename.txt）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-指定しました。されたログファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。 ファイルを送信してくがすでに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、は進行中の作業です。、切

り捨てますてられます。
 （LOGAPPEND、filename）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-指定しました。されたログファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。 ファイルを送信してくがすでに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、は進行中の作業です。、デー

タが追加してされます。
 （LOGCLOSE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいている場合は、ログファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じます。
 （LOG、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいている場合は、場合は、、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。がログファイルを送信してくに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれます。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、

パラメータのハンドブックは進行中の作業です。拡張を試すことが提を手伝うことができる場合は、サポートします。
ロギングのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、nc_files / examples /smartprobe.ngc および nc_files / ngcgui_lib /rectange_probe.ngc サンプルを送信してく
G コードファイルを送信してくに連絡するか、参加してあります。

4.2.18 デバッグメッセージ
 （DEBUG、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-（MSG、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ようなメッセージを手伝うことができる場合は、表示し、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ように連絡するか、参加してコメントパラメータのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。

な処理を手伝うことができる場合は、追加してします。

4.2.19 メッセージを読み取る印刷するするハイパーセンシング
 （PRINT、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-メッセージは進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ように連絡するか、参加して、コメントパラメータのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。な処理とともに連絡するか、参加して stderr に連絡するか、参加して出

力されます。

4.2.20 コメントパラメータ
DEBUG、PRINT、および LOG コメントでは進行中の作業です。、メッセージ内のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。値が展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされます。
例としては、：名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きグローバルを送信してく変数を手伝うことができる場合は、 stderr（デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。コンソールを送信してくウィンドウ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して出力します。
パラメータのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

(print,endmill dia = #<_endmill_dia>)
(print,value of variable 123 is: #123)

上記のハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。コメント内では進行中の作業です。、＃123 のハンドブックは進行中の作業です。ようなシーケンスは進行中の作業です。パラメーター 123 のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられます。＃
<return>namedparameter>のハンドブックは進行中の作業です。ようなシーケンスは進行中の作業です。 named パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられます。 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーター
では進行中の作業です。、空白になりました。が削除する必要があります。されます。 したがって、＃<return>名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーター>は進行中の作業です。＃<return>名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーター>に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なされま
す。

4.2.21 ファイル要なユーザーコンセプト件
G コードファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1 行以上のハンドブックは進行中の作業です。 G コードが含まれています。まれ、プログラムのメンバーに連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要ので終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、必要があります。 プログラ

ムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。終わりを手伝うことができる場合は、過する間ぎた G コードは進行中の作業です。評価なされません。
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プログラムのメンバーに連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のコードが使用されされていない場合は、は進行中の作業です。、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。パーセント記号すべてを外部とリンクするがあり、そのハンドブックは進行中の作業です。
後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して 1 行以上のハンドブックは進行中の作業です。 G コードと 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。パーセント記号すべてを外部とリンクするが続するためのコードを作成しました。くパーセント記号すべてを外部とリンクする％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。ペアが使用されされます。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。
パーセント記号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、コードは進行中の作業です。評価なされません。
　％減らし、それをを手伝うことができる場合は、使用されして G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ラップしても、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同じことは進行中の作業です。できません。 マ
シンは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが％減らし、それをを手伝うことができる場合は、使用されして残りのステップを完了してから、構成を使用してした状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してなり、スピンドルを送信してくとクは進行中の作業です。ーラントがまだオンに連絡するか、参加してなっている場合は、可能しなくなった性があります。
があり、G90 / 91 などが最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してで設定しました。されたままに連絡するか、参加してなります。 適切な前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。文を手伝うことができる場合は、使用されしないと、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してが危険な状態で開始される可能性があります。な状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされる場合は、可能しなくなった性があります。があります。

Note

ファイルの制御がは、Open Office Word Processor のようなワードプロセッサではなく、Gedit のようなテキスの動き。トエ
ディタで作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がする必要が独立していない場合でも、あります。

4.2.22 ファイルサイズ
インタプリタとタスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。注意が作成されました。深くに入る前に、その質問に答えようとします。く書かれている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、パートプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。制限など、は進行中の作業です。ディスクは進行中の作業です。容量だけで

す。 ただし、TkLinuxCNC と Axis インターフェイスは進行中の作業です。どちらもプログラムのメンバーに連絡するか、参加してテキストを手伝うことができる場合は、ロードしてユーザーに連絡するか、参加して表示
する場合は、ため、RAM が制限など、要因はに連絡するか、参加してなります。 Axis では進行中の作業です。、プレビュープロットは進行中の作業です。デフォルを送信してくトで描画とされる場合は、ため、再描
画と時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてもプログラムのメンバーに連絡するか、参加してサイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。実際の的ライセンシーであるな制限など、に連絡するか、参加してなります。 Axis でプレビューを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してして、大部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。
ロードを手伝うことができる場合は、高速化し、スクリプトを作成するための多くの試みできます。 軸の移動を協調制御できます。では進行中の作業です。、プレビューコントロールを送信してくコメントを手伝うことができる場合は、使用されしてプレビューのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、オフ
に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

4.2.23 Gコードの変更実行順序
行上のハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行順序を指定します。は進行中の作業です。、行上のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。では進行中の作業です。なく、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。リストに連絡するか、参加してよって定しました。義するされます。

 O-word コマンド（オプションでコメントが続するためのコードを作成しました。きますが、同じ行に連絡するか、参加して他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。許可されません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 コメント（メッセージを手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 送り速度の成功を収めたものもありました。モード（G93、G94）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 送り速度の成功を収めたものもありました。（F）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。（S）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 ツールを送信してく（T）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、選択されましします。
 HAL ピン I / O（M62-M68）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な（M6）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする設定しました。（M61）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。オンまたは進行中の作業です。オフ（M3、M4、M5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースと（M70、M73）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。復元できるようにします。（M72）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。無効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試み（M71）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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 クは進行中の作業です。ーラントのハンドブックは進行中の作業です。オンまたは進行中の作業です。オフ（M7、M8、M9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 オーバーライドを手伝うことができる場合は、有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してします（M48、M49、M50、M51、M52、M53）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 ユーザー定しました。義するコマンド（M100-M199）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 ドゥエルを送信してく（G4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 アクは進行中の作業です。ティブプレーン（G17、G18、G19）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位（G20、G21）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 カッター半径と長さを含めること補正のハンドブックは進行中の作業です。オンまたは進行中の作業です。オフ（G40、G41、G42）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 カッター長し続けるにつれて、さ補正のハンドブックは進行中の作業です。オン/オフ（G43、G49）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。選択されまし（G54、G55、G56、G57、G58、G59、G59.1、G59.2、G59.3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 パス制御するモードのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。（G61、G61.1、G64）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード（G90、G91）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 リトラクは進行中の作業です。トモード（G98、G99）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 基づいて構築できるため準位置されます。（G28、G30）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して移動され、する場合は、か、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。データ（G10）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、か、軸の移動を協調制御できます。オフセット

（G52、G92、G92.1、G92.2、G94）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 G53 に連絡するか、参加してよって（おそらく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所変更する許可されたモーション（G0 から G3、G33、G38.n、G73、G76、G80 から

G89）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、実行します。
 停止された、またはまったく機能しなくなった（M0、M1、M2、M30、M60）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

4.2.24 Gコードの変更ベストプラクティス
適切な小さな改善を要求数精度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ミリメートルを送信してく単な方法が求められました。位でフライス盤を制御するを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、小さな改善を要求数点を合わせて以下で、このドキュメントをコピー、配布、および 3桁の数字に注意してください以上を手伝うことができる場合は、使用されし、

インチ単な方法が求められました。位でフライス盤を制御するを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、小さな改善を要求数点を合わせて以下で、このドキュメントをコピー、配布、および 4桁の数字に注意してください以上を手伝うことができる場合は、使用されします。
一貫したタイムラインですべてを必した空白になりました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 G コードは進行中の作業です。、単な方法が求められました。語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。スペースが表示されている場合は、場合は、に連絡するか、参加して最も読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み
やすくなります。 数字のハンドブックは進行中の作業です。途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのため中の作業です。に連絡するか、参加して空白になりました。を手伝うことができる場合は、挿入する場合は、ことは進行中の作業です。許可されていますが、そうする場合は、理由でリミットスイッチをホームスイッチは進行中の作業です。ありません。

センターフォーマットのハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、センターフォーマットのハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。（R-のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して I- J- K-を手伝うことができる場合は、使用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、
特に連絡するか、参加して 180度の成功を収めたものもありました。または進行中の作業です。 360度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して近くにありますい夾角を得ることができます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、R フォーマットのハンドブックは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。よりも一貫したタイムラインですべてを必して動され、作します。

プリアンブルを送信してくセットのハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してくグルを送信してくープを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。正しい実行がモーダルを送信してく設定しました。に連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとする場合は、場合は、は進行中の作業です。、
必ずパートプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して設定しました。してください。 モードは進行中の作業です。、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加しておよび MDI コマンドから引き起こします。き継
ぐことができます。

工場のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。文のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
G17 G20 G40 G49 G54 G80 G90 G94
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G17 は進行中の作業です。 XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、使用され、G20 インチモード、G40 は進行中の作業です。直径と長さを含めること補正を手伝うことができる場合は、キャンセルを送信してく、G49 は進行中の作業です。長し続けるにつれて、さオフセットを手伝うことができる場合は、キャンセ
ルを送信してく、G54 は進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 1 を手伝うことができる場合は、使用され、G80 は進行中の作業です。固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、キャンセルを送信してく、G90絶対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード、G94 送り/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、モードを手伝うことができる場合は、使用され
します。

おそらく最も重要なモーダルを送信してく設定しました。は進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位です。G20 または進行中の作業です。 G21 を手伝うことができる場合は、含まれています。めない場合は、、さまざまなマシンがさ
まざまなスケールを送信してくでプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、ミリングします。 固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。リターンモードなど、そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。も重要な
場合は、があります。

1 行に連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、入れないでください。セクは進行中の作業です。ション実行順序を指定します。のハンドブックは進行中の作業です。すべてを手伝うことができる場合は、無視し、代わりに連絡するか、参加して少なくともしあいまいな
コード行を手伝うことができる場合は、記述されたしないでください。
同じ行に連絡するか、参加してパラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。および使用されしないでくださいセマンティクは進行中の作業です。スが明したこのペーパーを参照してください。確に連絡するか、参加して定しました。義するされている場合は、場合は、でも、同
じ行に連絡するか、参加してパラメータを手伝うことができる場合は、使用されおよび設定しました。しないでください。 変数を手伝うことができる場合は、＃1 = [＃1 +＃2]などのハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい値に連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのしても問題でした。この時までに、
ありません。

行番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されしないでください行番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加しては進行中の作業です。利点を合わせてがありません。 行番号すべてを外部とリンクするがエラーメッセージで報が含まれています。告してください。される場合は、場合は、、
番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 Nワード値では進行中の作業です。なく、ファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。行番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、参照してください。します。

4.2.25 直線軸と回転あたりの移動距離軸
1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。送りモードでのハンドブックは進行中の作業です。 Fワードのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。は進行中の作業です。、移動され、する場合は、ように連絡するか、参加して命令するされた軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してよって異なります。なり、除する必要があります。去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切される場合は、材
料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。量は進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。だけに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとしないため、G93逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、方が簡単な方法が求められました。な場合は、があります。 必要な材料またはツールに必要であり、プログラマーが除する必要があります。去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切率を入力します。 そうでない
を手伝うことができる場合は、達成されました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。フィードモード。

4.2.26 一般的な機械情報なユーザーコンセプトエラーメッセージ
 範囲で、理事会はこれに同意しました。外のハンドブックは進行中の作業です。 G コード-G99 より大きい G コードが使用されされました。LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。 G コードのハンドブックは進行中の作業です。スコープは進行中の作業です。 0〜99

です。0〜99 のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。数値が有効になっていません。な G コードである場合は、とは進行中の作業です。限など、りません。
 不明したこのペーパーを参照してください。な g コードが使用されされました-LinuxCNCG コード言語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。一部では進行中の作業です。ない G コードが使用されされました。
 使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 Gx のハンドブックは進行中の作業です。ない i、j、kワード-i、j、kワードは進行中の作業です。 G コードと同じ行で使用されする場合は、必要があります。
 軸の移動を協調制御できます。値は進行中の作業です。、それらを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 g コードなしでは進行中の作業です。使用されできません-軸の移動を協調制御できます。値は進行中の作業です。、有効になっていません。なモーダルを送信してく G コードまたは進行中の作業です。同じ行

のハンドブックは進行中の作業です。 G コードがない行では進行中の作業です。使用されできません。
 ファイルを送信してくがパーセント記号すべてを外部とリンクするまたは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のなしで終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のした-すべてのハンドブックは進行中の作業です。 G コードファイルを送信してくは進行中の作業です。、M2 または進行中の作業です。

M30 で終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、か、パーセント記号すべてを外部とリンクする％減らし、それをでラップする場合は、必要があります。
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4.3 Gコード
4.3.1 コンベンション

このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで使用されされる場合は、規則のため、機械が要求された送り
G コードのハンドブックは進行中の作業です。プロトタイプでは進行中の作業です。、ハイフン（-）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表し、（<return>>）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、表します。
L-がプロトタイプで書かれている場合は、場合は、、-は進行中の作業です。 L番号すべてを外部とリンクすると呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、ことが多くの人がコードの小さな改善を要求く、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。文字に連絡するか、参加してついても同様に、スティーブン・キングの言葉：「です。
G コードのハンドブックは進行中の作業です。プロトタイプでは進行中の作業です。、axes という単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。構成されました。で定しました。義するされている場合は、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、表します。
オプションのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。<return>L->のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して記述されたされます。
実際ののハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるな番号すべてを外部とリンクする、4

 式に公開されました。、[2 + 2]

 パラメータ値、＃88

 単な方法が求められました。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」関である米国国立標準技術研究所数値 acos [0]

ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、軸の移動を協調制御できます。ワードが指定しました。されている場合は、場合は、（X Y Z A B C U V W のハンドブックは進行中の作業です。いずれかまたは進行中の作業です。すべて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、宛先ポイン
トを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
軸の移動を協調制御できます。番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、絶対座標です。系は最初は混乱する可能性があります。である場合は、と明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。されていない限など、り、現します。在アクは進行中の作業です。ティブな座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加してあります。
軸の移動を協調制御できます。ワードがオプションのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるされた軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。
オプションとして明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。されていない G コードプロトタイプのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたは進行中の作業です。すべて必須です。
文字に連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く値は進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるな数値として示されます。 特に連絡するか、参加して明したこのペーパーを参照してください。記されていない限など、り、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるな数値は進行中の作業です。実
数値に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 たとえば、G10L2 は進行中の作業です。 G [2 * 5] L [1 +1]と書くこともできます。 パラメータ 100 のハンドブックは進行中の作業です。値
が 2 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、G10 L＃100 も同じ意が作成されました。味を持ちました。に連絡するか、参加してなります。
L-がプロトタイプで書かれている場合は、場合は、、-は進行中の作業です。 L番号すべてを外部とリンクすると呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、ことが多くの人がコードの小さな改善を要求く、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。文字に連絡するか、参加してついても同様に、スティーブン・キングの言葉：「です。

4.3.2 Gコードクイックリファレンステーブル

コード 説明したこのペーパーを参照してください。
G0 高速でのハンドブックは進行中の作業です。協調運動され、
G1 送り速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。協調運動され、
G2,G3 送り速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされたらせん運動され、
G4 ドゥエルを送信してく
G5 キュービックは進行中の作業です。スプライン
G5.1 二次は、高価なインテリジェントモーションコン B スプライン
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G5.2 NURBS、コントロールを送信してくポイントを手伝うことができる場合は、追加して
G7 直径と長さを含めることモード（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
G8 半径と長さを含めることモード（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
G10 L1 ツールを送信してくテーブルを送信してくエントリのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。
G10 L10 セットツールを送信してくテーブルを送信してく、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。済みます。み、ワークは進行中の作業です。ピース
G10 L11 ツールを送信してくテーブルを送信してく、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。、フィクは進行中の作業です。スチャを手伝うことができる場合は、設定しました。します
G10 L2 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせて設定しました。
G10 L20 計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせて設定しました。
G17-G19.1 平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が選択されまし
G20 G21 測定しました。単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、
G28-G28.1 事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた位置されます。に連絡するか、参加して移動され、
G30-G30.1 事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた位置されます。に連絡するか、参加して移動され、
G33 スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップによりモーション
G33.1 リジッドタッピング
G38.2-G38.5 プロービング
G40 カッター補正を手伝うことができる場合は、キャンセルを送信してくする場合は、
G41 G42 カッター補正
G41.1 G42.1 動され、的ライセンシーであるカッター補正
G43 工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくからのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセットを手伝うことができる場合は、使用され
G43.1 動され、的ライセンシーである工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセット
G43.2 追加してのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセットを手伝うことができる場合は、適用されする場合は、
G49 工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセットのハンドブックは進行中の作業です。キャンセルを送信してく
G52 ローカルを送信してく座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセット
G53 機械のオペレーターが操作する座標です。で移動され、
G54-G59.3 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。選択されまし（1〜9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
G61 正確なパスモード
G61.1 正確な停止された、またはまったく機能しなくなったモード
G64 オプションのハンドブックは進行中の作業です。公差を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたパス制御するモード
G73 切りくず処理を手伝うことができる場合は、伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダう穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけサイクは進行中の作業です。ルを送信してく
G74 ドウェルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されした左に移動すると、それは正の側のハンドブックは進行中の作業です。タッピングサイクは進行中の作業です。ルを送信してく
G76 マルを送信してくチパススレッディングサイクは進行中の作業です。ルを送信してく（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
G80 モーションモードを手伝うことができる場合は、キャンセルを送信してくする場合は、
G81 ドリルを送信してくサイクは進行中の作業です。ルを送信してく
G82 ドゥエルを送信してく付き数字きドリルを送信してくサイクは進行中の作業です。ルを送信してく
G83 ペックは進行中の作業です。付き数字きドリルを送信してくサイクは進行中の作業です。ルを送信してく
G84 ドウェルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されした右側のハンドブックは進行中の作業です。タッピングサイクは進行中の作業です。ルを送信してく
G85 ボーリングサイクは進行中の作業です。ルを送信してく、ドゥエルを送信してく無し、待避しようとして、何時間にもわたって無駄付き数字き
G86 ボーリングサイクは進行中の作業です。ルを送信してく、停止された、またはまったく機能しなくなった、早送り待避しようとして、何時間にもわたって無駄
G89 ボーリングサイクは進行中の作業です。ルを送信してく、ドゥエルを送信してく、待避しようとして、何時間にもわたって無駄付き数字き
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G90 G91 距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード
G90.1　G91.1 アークは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード
G92 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセット
G92.1 G92.2 G92 オフセットを手伝うことができる場合は、キャンセルを送信してくする場合は、
G92.3 G92 オフセットを手伝うことができる場合は、復元できるようにします。
G93 G94 G95 フィードモード
G96 スピンドルを送信してく制御するモード
G98 G99 缶詰サイクルでの送り増分サイクは進行中の作業です。ルを送信してく Z リトラクは進行中の作業です。トモード

4.3.3 G0 早送りり
G0 axes

早送りのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、G0軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。ここで、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。オプションです。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。モーショ
ンモードが G0 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、G0 は進行中の作業です。オプションです。 これに連絡するか、参加してより、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。ポイントへのハンドブックは進行中の作業です。協調モーションが最大のハンドブックは進行中の作業です。高速
（または進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で生し続けました。成されました。されます。 G0 は進行中の作業です。通常、位置されます。決め移動され、として使用されされます。

1.1.1.1

ini ファイルを送信してく[TRAJ]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 MAX_VELOCITY 設定しました。は進行中の作業です。、最大早送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、定しました。義するします。 最大早送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、
協調移動され、中の作業です。に連絡するか、参加して個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_VELOCITY 設定しました。よりも高くなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_VELOCITY または進行中の作業です。
軌道のハンドブックは進行中の作業です。制約しています。に連絡するか、参加してよって制限など、されている場合は、場合は、、最大早送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。[TRAJ]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 MAX_VELOCITY 設定しました。よりも遅くなり、動きが長くなる可能性
くなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。
G0 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

G90 (set absolute distance mode)
G0 X1 Y-2.3 (Rapid linear move from current location to X1 Y-2.3)
M2 (end program)

 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G90 および M2 のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
カッター補正がアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、モーションは進行中の作業です。上記とは進行中の作業です。異なります。なります。 カッター補正のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してく
ださい。
G53 が同じラインに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされている場合は、場合は、、モーションも異なります。なります。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G53 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、
参照してください。してください。
G0 のハンドブックは進行中の作業です。高速モーションのハンドブックは進行中の作業です。パスは進行中の作業です。、方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して丸める必要があります。める場合は、ことができ、軌道制御する設定しました。と軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大加して速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してよって異なります。な
ります。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 軸の移動を協調制御できます。文字に連絡するか、参加しては進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。値がありません。
 構成されました。されていない軸の移動を協調制御できます。文字が使用されされている場合は、
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4.3.4 G1リニアムーブ
G1 axes

プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた送り速度の成功を収めたものもありました。（切削のハンドブックは進行中の作業です。有無に連絡するか、参加してかかわらず）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所でのハンドブックは進行中の作業です。直線からの逸脱が（直線からの逸脱が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーションのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、G1 のハンドブックは進行中の作業です。「軸の移動を協調制御できます。」を手伝うことができる場合は、プ
ログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。ここで、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。オプションです。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。モーションモードが G1 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、G1 は進行中の作業です。オ
プションです。 これに連絡するか、参加してより、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。（または進行中の作業です。それより遅くなり、動きが長くなる可能性い速度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で目を集めた的ライセンシーである地へのハンドブックは進行中の作業です。協調モーションが生し続けました。成されました。さ
れます。
G1 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

G90 (set absolute distance mode)
G1 X1.2 Y-3 F10 (linear move at a feed rate of 10 from current position to X1.2 Y-3)
Z-2.3 (linear move at same feed rate from current position to Z-2.3)
Z1 F25 (linear move at a feed rate of 25 from current position to Z1)
M2 (end program)

 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G90＆F＆M2 のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
カッター補正がアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、モーションは進行中の作業です。上記とは進行中の作業です。異なります。なります。 カッター補正のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してく
ださい。
G53 が同じラインに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされている場合は、場合は、、モーションも異なります。なります。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G53 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、
参照してください。してください。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。設定しました。されていません。
 軸の移動を協調制御できます。文字に連絡するか、参加しては進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。値がありません。
 構成されました。されていない軸の移動を協調制御できます。文字が使用されされている場合は、

4.3.5 G2、G3アークムーブ
G2 or G3 axes offsets (center format)
G2 or G3 axes R- (radius format)
G2 or G3 offsets|R- <P-> (full circles)

円弧の最大偏差がまたは進行中の作業です。らせん円弧の最大偏差がは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で G2（時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 G3（反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。いずれ
かを手伝うことができる場合は、使用されして指定しました。されます。 方向に動かすようにドライブに命令する（CW、CCW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、円運動され、が発生し続けました。する場合は、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からから見したのはそこでした。たものハンドブックは進行中の作業です。です。
円または進行中の作業です。らせんのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。 X、Y、または進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行である場合は、必要があります。 軸の移動を協調制御できます。（または進行中の作業です。、同等に連絡するか、参加して、
軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して垂直な平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、G17（Z軸の移動を協調制御できます。、XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、G18（Y軸の移動を協調制御できます。、XZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、または進行中の作業です。 G19（X軸の移動を協調制御できます。、YZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で選択されましさ
れます。 。 プレーン 17.1、18.1、および 19.1 は進行中の作業です。現します。在サポートされていません。 円弧の最大偏差がが円形のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、選択されましした平
面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して平行な平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加してあります。

らせんを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、円弧の最大偏差が平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して垂直な軸の移動を協調制御できます。ワードを手伝うことができる場合は、含まれています。めます。たとえば、G17平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加してある場合は、場合は、は進行中の作業です。、Z

ワードを手伝うことができる場合は、含まれています。めます。 これに連絡するか、参加してより、XY円運動され、中の作業です。に連絡するか、参加して、Z軸の移動を協調制御できます。がプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた値に連絡するか、参加して移動され、します。
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複数のハンドブックは進行中の作業です。フルを送信してくターンを手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、アークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、フルを送信してくターン数とプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたアークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、
Pワードを手伝うことができる場合は、使用されします。 Pワードは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数でなければなりません。 P が指定しました。されていない場合は、、動され、作は進行中の作業です。 P1 が与えられます。え
られたかのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。つまり、完全に機または進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、的ライセンシーであるなターンが 1回りまたは反だけ発生し続けました。します。 たとえば、180度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。円
弧の最大偏差がが P2 でプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされている場合は、場合は、、結果のハンドブックは進行中の作業です。モーションは進行中の作業です。 11/2回りまたは反転する速度を定義するに連絡するか、参加してなります。 1 を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、 P増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ごとに連絡するか、参加して、プ
ログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して追加してのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な円が追加してされます。 マルを送信してくチターンヘリカルを送信してくアークは進行中の作業です。がサポートされており、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、
やねじ山のハンドブックは進行中の作業です。フライス盤を制御するに連絡するか、参加して役立つモーションを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。

警告
らせんのピッチが独立していない場合でも、非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました小さい場合でも、（ナイーブな CAM 許容値であることを確認してくよりも小さい場合でも、、らせんは直で、正の線に見つかりました変換されないため、それらが正しい値であることを確認してくされ
る可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。バグ＃222

コード行が円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、描き、回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きが含まれています。まれている場合は、場合は、、回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。で回りまたは反転する速度を定義するする場合は、ため、XYZ のハンドブックは進行中の作業です。動され、き
が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としておよび終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と、回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。動され、きが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としておよび終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 このハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。のハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。ほとんどプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされていませ
ん。
カッター補正がアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、モーションは進行中の作業です。上記とは進行中の作業です。異なります。なります。 カッター補正のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。して

ください。
円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。は進行中の作業です。、それぞれ G90.1 または進行中の作業です。 G91.1 で設定しました。されている場合は、絶対値または進行中の作業です。相対値です。
円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。形式に公開されました。と半径と長さを含めること形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されできます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。設定しました。されていません。
 Pワードは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数では進行中の作業です。ありません。

1.1.1.1 センターフォーマットアーク
中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。フォーマットのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がは進行中の作業です。、半径と長さを含めること形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がよりも正確であり、使用されする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して適した形式に公開されました。です。
円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせてと現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。からのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。へのハンドブックは進行中の作業です。オフセットは進行中の作業です。、完全に機な円よりも小さな改善を要求さい円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、た

めに連絡するか、参加して使用されされます。 円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせてが現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。と同じであれば問題でした。この時までに、ありません。
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。から円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。までのハンドブックは進行中の作業です。オフセットと、オプションで回りまたは反転する速度を定義する数を手伝うことができる場合は、使用されして、完全に機な円を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してしま

す。
アークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、プログラミングする場合は、場合は、、インチのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。小さな改善を要求数点を合わせて以下で、このドキュメントをコピー、配布、および 4桁の数字に注意してください（0.0000）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所未満の、ミリメートルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。小さな改善を要求
数点を合わせて以下で、このドキュメントをコピー、配布、および 3桁の数字に注意してください（0.000）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所未満ののハンドブックは進行中の作業です。精度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、丸める必要があります。めに連絡するか、参加してよる場合は、エラーが発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。

インクは進行中の作業です。リメンタルを送信してくアークは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードアークは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。オフセットは進行中の作業です。、アークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。からのハンドブックは進行中の作業です。相対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です。 インクは進行中の作業です。
リメンタルを送信してくアークは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードがデフォルを送信してくトです。

360度の成功を収めたものもありました。未満ののハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して対して、1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードと 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
軸の移動を協調制御できます。ワードおよび 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、完全に機な円に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 Pワードのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト

は進行中の作業です。 1 で、オプションです。
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’インクは進行中の作業です。リメンタルを送信してくアークは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G91.1 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
絶対円弧の最大偏差が距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード円弧の最大偏差が中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。オフセットは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 0位置されます。からのハンドブックは進行中の作業です。絶対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です。 1 つまたは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワー

ドと両方のハンドブックは進行中の作業です。オフセットは進行中の作業です。、360度の成功を収めたものもありました。未満ののハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差が用されに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。なく、両方のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、完全に機な円に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。 Pワードのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 1

で、オプションです。
’絶対アークは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G90.1 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が（G17）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

G2 or G3 <X- Y- Z- I- J- P->
 Z-らせん
 I-X オフセット
 J-Y オフセット
 •P-ターン数
XZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が（G18）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

G2 or G3 <X- Z- Y- I- K- P->
 Y-らせん
 I-X オフセット
 K-Z オフセット
 P-ターン数
YZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が（G19）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

G2 or G3 <Y- Z- X- J- K- P->
 X-らせん
 J-Y オフセット
 K-Z オフセット
 P-ターン数
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 Fワードでは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。設定しました。されていません。
 オフセットは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされていません。
 選択されましした平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、投影する場合は、と、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてから中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。までのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が、終点を合わせてから中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。までのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。と（.05 インチ

/.5mm）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。（（.0005 インチ/。 005mm）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および半径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。.1％減らし、それを）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
エラーメッセージのハンドブックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所半径と長さを含めることから弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。終わりまでは進行中の作業です。、始するために、結果として点を合わせてまでのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることとは進行中の作業です。異なります。なります。
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 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。
 center-i、j、または進行中の作業です。 kワードを手伝うことができる場合は、使用されして計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。位置されます。
 end-プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたエンドポイント
 r1-開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。から中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。までのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めること
 r2-終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の位置されます。から中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。までのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めること

4.3.5.1 センターフォーマットの歴史例
手作業です。でアークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。難しさが明白になりました。しい場合は、があります。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、CAD プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されして円弧の最大偏差が

を手伝うことができる場合は、描画とし、座標です。とオフセットを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ことです。 上記のハンドブックは進行中の作業です。許容誤差に連絡するか、参加して留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令意が作成されました。してください。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
CAD プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。精度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要がある場合は、場合は、があります。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、数式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されして座標です。とオフ
セットを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ことです。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでわかる場合は、ように連絡するか、参加して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の位置されます。、および円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。から三角を得ることができます。形を手伝うことができる場合は、形
成されました。できます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。が X0 Y0、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の位置されます。が X1Y1 である場合は、ことがわかります。 円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。位置されます。は進行中の作業です。 X1Y0 です。 
これに連絡するか、参加してより、X軸の移動を協調制御できます。が 1、Y軸の移動を協調制御できます。が 0 のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。からのハンドブックは進行中の作業です。オフセットが得られるソフトウェアとそれられます。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、I オフセットのハンドブックは進行中の作業です。みが必要
です。
G2 サンプルを送信してくライン

G0 X0 Y0
G2 X1 Y1 I1 F10 (clockwise arc in the XY planeggif

図 5-52

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、G2 または進行中の作業です。 G3 のハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、行っている場合は、場合は、、Y のハンドブックは進行中の作業です。オフセットのハンドブックは進行中の作業です。違いを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 G2移動され、のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。は進行中の作業です。 X0 Y0 であり、G3移動され、のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として位置されます。は進行中の作業です。 X0Y1 です。 アークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。は進行中の作業です。、両方のハンドブックは進行中の作業です。動され、きで X1Y0.5 に連絡するか、参加してあ
ります。 G2 のハンドブックは進行中の作業です。 J オフセットのハンドブックは進行中の作業です。移動され、は進行中の作業です。 0.5 で、G3 のハンドブックは進行中の作業です。 J オフセットのハンドブックは進行中の作業です。移動され、は進行中の作業です。-0.5 です。
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G2-G3 サンプルを送信してくライン
G0 X0 Y0
G2 X0 Y1 I1 J0.5 F25 (clockwise arc in the XY plane)
G3 X0 Y0 I1 J-0.5 F25 (counterclockwise arc in the XY plane)

図 5-53

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、Zワードを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことに連絡するか、参加してより、円弧の最大偏差がが Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してらせんを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示します。
G2 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。らせん

G0 X0 Y0 Z0
G17 G2 X10 Y16 I3 J4 Z-1 (helix arc with Z added)

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、Pワードを手伝うことができる場合は、使用されして複数のハンドブックは進行中の作業です。ターンを手伝うことができる場合は、行う方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示します。
Pワードのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

G0 X0 Y0 Z0
G2 X0 Y1 Z-1 I1 J0.5 P2 F25

中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。形式に公開されました。では進行中の作業です。、円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることは進行中の作業です。指定しました。されていませんが、円のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。から現します。在のハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてまたは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせてまでのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。とし
て簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して見したのはそこでした。つける場合は、ことができます。

4.3.5.2 半径オフセットフォーマットアーク
G2 or G3 axes R- <P->

 R-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。からのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めること
ほぼ同じです。完全に機な円または進行中の作業です。ほぼ同じです。半円である場合は、半径と長さを含めること形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ことは進行中の作業です。お勧めします。めできません。これは進行中の作業です。、終点を合わせて

のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、少なくともし変更する許可する場合は、と、円のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が大幅に高まり始めています。に連絡するか、参加して変更する許可される場合は、ためです（したがって、 弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。真のボルトです。 オフん中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 拡大効になっていません。果
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は進行中の作業です。十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して大きいため、数値のハンドブックは進行中の作業です。丸める必要があります。め誤差に連絡するか、参加してよって許容範囲で、理事会はこれに同意しました。外のハンドブックは進行中の作業です。カットが生し続けました。成されました。される場合は、可能しなくなった性があります。があります。 たとえば、
180度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端から点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。 1％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。変位は進行中の作業です。、円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って 90度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。 7％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。変位を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。 ほぼ同じです。完全に機な円は進行中の作業です。さら
に連絡するか、参加して悪いパスフォローを取得することがでいです。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差が（小さな改善を要求さいから 165度の成功を収めたものもありました。または進行中の作業です。 195 から 345度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所でも問題でした。この時までに、ありません。
半径と長さを含めること形式に公開されました。では進行中の作業です。、選択されましした平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が内のハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。座標です。が、円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることとともに連絡するか、参加して指定しました。されます。 G2軸の移動を協調制御できます。R-を手伝うことができる場合は、プログ

ラムのメンバーに連絡するか、参加してします（または進行中の作業です。 G2 のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して G3 を手伝うことができる場合は、使用されします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 R は進行中の作業です。半径と長さを含めることです。 軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。すべてオプションですが、
選択されましした平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ワードのハンドブックは進行中の作業です。うち少なくともなくとも 1 つを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 R番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。半径と長さを含めることです。 正のハンドブックは進行中の作業です。半
径と長さを含めることは進行中の作業です。、円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するが 180度の成功を収めたものもありました。未満のである場合は、ことを手伝うことができる場合は、示し、負ののハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることは進行中の作業です。、180度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、示します。 円弧の最大偏差ががらせん
のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、らせんのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行な座標です。軸の移動を協調制御できます。上のハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。値も指定しました。されます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 選択されましした平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードが省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるされます
 円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせては進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてと同じです。
G2 サンプルを送信してくライン

G17 G2 X10 Y15 R20 Z5 (radius format with arc)
上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。が Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行で、半径と長さを含めること 20 のハンドブックは進行中の作業です。 X = 10、Y = 15、Z = 5 で終わる場合は、、時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り（正のハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。から見したのはそこでした。

て）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がまたは進行中の作業です。らせん状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 。Z のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として値が 5 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。 XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して平行な円弧の最大偏差がです。 
それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、らせん状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がです。

4.3.6 G4ドウェル
G4 P-

 P-滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令する場合は、秒数（浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
P番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が動され、かないままに連絡するか、参加してなる場合は、秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてです。 P数は進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて数である場合は、ため、1秒未満のを手伝うことができる場合は、

使用されできます。 G4 は進行中の作業です。、スピンドルを送信してく、クは進行中の作業です。ーラント、および I / O に連絡するか、参加しては進行中の作業です。影響します。しません。
G4 サンプルを送信してくライン

G4 P0.5 (wait for 0.5 seconds before proceeding)
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 P番号すべてを外部とリンクするが負のである場合は、か、指定しました。されていません。

4.3.7 G5キュービックスプライン
G5 X- Y- <I- J-> P- Q-

 I-X 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてから最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。制御する点を合わせてまでのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、オフセット
 J-Y 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてから最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。制御する点を合わせてまでのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、オフセット
 P-Xエンドポイントから 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくポイントへのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、オフセット
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 Q-Yエンドポイントから 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくポイントへのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、オフセット
G5 は進行中の作業です。、X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されして XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して 3 次は、高価なインテリジェントモーションコン B スプラインを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。 G5 コマンドに連絡するか、参加して対して

P と Q のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、必要があります。
一連のハンドブックは進行中の作業です。 G5 コマンドのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 G5 コマンドに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、I と J のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、必要があります。 後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。 G5 コマンド

では進行中の作業です。、I と J のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、か、どちらも指定しました。しない必要があります。 I と J が指定しました。されていない場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。
キュービックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として方向に動かすようにドライブに命令するは進行中の作業です。、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。キュービックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の方向に動かすようにドライブに命令すると自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。します（I と J が前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 P と Q のハンドブックは進行中の作業です。否します。定しました。であ
る場合は、かのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
たとえば、曲がりくねっていることを覚えている線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。 N形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してします。
G5 サンプルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより 3 次は、高価なインテリジェントモーションコンスプライン

G90 G17
G0 X0 Y0
G5 I0 J3 P0 Q-3 X1 Y1

これに連絡するか、参加してスムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。曲がりくねっていることを覚えている線からの逸脱がN は進行中の作業です。、I と J を手伝うことができる場合は、指定しました。せずに連絡するか、参加して作成されました。できる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。

G5後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。 3 次は、高価なインテリジェントモーションコンスプラインのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく
G5 P0 Q-3 X2 Y2

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 P と Q のハンドブックは進行中の作業です。両方が指定しました。されていない
 I または進行中の作業です。 J のハンドブックは進行中の作業です。いずれか 1 つだけが指定しました。されています
 I または進行中の作業です。 J は進行中の作業です。、一連のハンドブックは進行中の作業です。 G5 コマンドのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドで指定しました。されていません
 X または進行中の作業です。 Y 以外のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が指定しました。されている場合は、
 アクは進行中の作業です。ティブな平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がは進行中の作業です。 G17 では進行中の作業です。ありません

4.3.8 G5.1　2次のステップスプライン
G5.1 X- Y- I- J-

 I-X 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてから制御する点を合わせてまでのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、オフセット
 J-Y 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてから制御する点を合わせてまでのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、オフセット

G5.1 は進行中の作業です。、X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されして XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して 2 次は、高価なインテリジェントモーションコン B スプラインを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 I または進行中の作業です。 J を手伝うことができる場合は、指定しました。しないと、
指定しました。されていない軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットがゼロに連絡するか、参加してなる場合は、ため、一方または進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、必要があります。
たとえば、原点を合わせてを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして X-2Y4 から X2Y4 に連絡するか、参加して放しました。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してします。
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G5.1 サンプルを送信してく 2 次は、高価なインテリジェントモーションコンスプライン
G90 G17
G0 X-2 Y4
G5.1 X2 I2 J-8

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 I と J のハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。オフセットが指定しました。されていないかゼロです
 X または進行中の作業です。 Y 以外のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が指定しました。されている場合は、
 X | YNEXT のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が指定しました。された

4.3.9 G5.2 G5.3NURBSブロック
G5.2 <P-> <X- Y-> <L->
X- Y- <P->
...
G5.3

警告してください。：G5.2、G5.3 は進行中の作業です。実験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度の的ライセンシーであるなものハンドブックは進行中の作業です。であり、完全に機に連絡するか、参加しては進行中の作業です。テストされていません。
G5.2 は進行中の作業です。 NURBS を手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、データブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。であり、G5.3 は進行中の作業です。データブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。も

のハンドブックは進行中の作業です。です。 これらのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。コード間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱がでは進行中の作業です。、曲がりくねっていることを覚えている線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。制御する点を合わせては進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、重み（P）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と曲がりくねっていることを覚えている線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。を手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、パラ
メーター（L）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。両方で定しました。義するされます。

最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 G5.2 コマンドのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。は進行中の作業です。、常に連絡するか、参加して最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 NURBS コントロールを送信してくポイントとして使用されされます。 
このハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。制御する点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。重みを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して XY を手伝うことができる場合は、指定しました。せずに連絡するか、参加して G5.2P-を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。
P が指定しました。されていない場合は、のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。重みは進行中の作業です。 1 です。L が指定しました。されていない場合は、のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。は進行中の作業です。 3 です。
G5.2 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

G0 X0 Y0 (rapid move)
F10 (set feed rate)
G5.2 P1 L3
X0 Y1 P1
X2 Y2 P1
X2 Y0 P1
X0 Y0 P2
G5.3
; The rapid moves show the same path without the NURBS Block
G0 X0 Y1
X2 Y2
X2 Y0
X0 Y0
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M2

NURBS出力のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく NURBS のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
http://wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/wiki.pl?NURBS

4.3.10 G7旋盤ユーザー情報径モードモード
G7

G7 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してして、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。 X のハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることモードに連絡するか、参加して入ります。 直径と長さを含めることモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、X軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。旋盤を制御する上を手伝うことができる場合は、移動され、し、旋
盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。までのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。のハンドブックは進行中の作業です。 1/2 に連絡するか、参加してなります。 たとえば、X1 は進行中の作業です。、カッターを手伝うことができる場合は、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。から 0.500 インチに連絡するか、参加して移動され、し、直
径と長さを含めること 1 インチのハンドブックは進行中の作業です。部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

4.3.11 G8旋盤ユーザー情報半径モードモード
G8 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してして、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。 X のハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることモードに連絡するか、参加して入ります。 半径と長さを含めることモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、X軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。旋盤を制御する上を手伝うことができる場合は、移動され、し、中の作業です。
心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。からのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。に連絡するか、参加してなります。 したがって、X1 でのハンドブックは進行中の作業です。カットは進行中の作業です。、直径と長さを含めること 2 "のハンドブックは進行中の作業です。パーツに連絡するか、参加してなります。電源がオフになっ投入時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してく
トは進行中の作業です。 G8 です。
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4.3.12 G10L1セットツールテーブル
G10 L1 P- axes <R- I- J- Q->

 P-工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする
 R-工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めること
 I-フロントアングルを送信してく（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 J-バックは進行中の作業です。アングルを送信してく（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 Q-オリエンテーション（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
G10 L1 は進行中の作業です。、P工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、ワードのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して設定しました。します。
有効になっていません。な G10L1 は進行中の作業です。、ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、書き換に使用される、より安価なえてリロードします。
G10L1 サンプルを送信してくライン

G10 L1 P1 Z1.5 (set tool 1 Z offset from the machine origin to 1.5)
G10 L1 P2 R0.015 Q3 (lathe example setting tool 2 radius to 0.015 and orientation to 3)

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 カッター補正がオンに連絡するか、参加してなっています
 P番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。指定しました。されていません
 P番号すべてを外部とリンクするが工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。な工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするでは進行中の作業です。ありません
 P番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 0 です
Qワードで使用されされる場合は、カッターのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するきのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、旋盤を制御する工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するきのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

4.3.13 G10L2セット座標系
G10 L2 P- <axes R->

 P-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。（0-9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 R-Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。とした回りまたは反転する速度を定義する

G10 L2 は進行中の作業です。、指定しました。された座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてを手伝うことができる場合は、軸の移動を協調制御できます。ワードのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してオフセットします。 オフセットは進行中の作業です。、ホーミング中の作業です。
に連絡するか、参加して確立された機械のオペレーターが操作する原点を合わせてからのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です。 オフセット値は進行中の作業です。、指定しました。された座標です。系は最初は混乱する可能性があります。で有効になっていません。な現します。在のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価な
えます。 使用されされていない軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。変更する許可されません。

P0〜P9 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してして、変更する許可する場合は、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、指定しました。します。

表 5.8：座標です。系は最初は混乱する可能性があります。
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P値 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 G コード
0 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 n/a

1 1 G54
2 2 G55
3 3 G56
4 4 G57
5 5 G58
6 6 G59
7 7 G59.1
8 8 G59.2
9 9 G59.3
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オプションで、R を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してして、Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。とした XY軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、示します。 回りまたは反転する速度を定義する方向に動かすようにドライブに命令するは進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からか
ら見したのはそこでした。て CCW です。

すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。オプションです。
インクは進行中の作業です。リメンタルを送信してくディスタンスモード（G91）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所であっても、G10L2 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。影響します。しません。
重要な概念について説明します。：
 G10 L2 Pn は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。から P で指定しました。された座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加して変更する許可されません。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、G54-

59.3 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。
 回りまたは反転する速度を定義するが実際のに連絡するか、参加してジョギングしている場合は、場合は、、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、正または進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み移動され、し、回りまたは反転する速度を定義するした軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って
移動され、しません。

 G52 ローカルを送信してくオフセットまたは進行中の作業です。 G92原点を合わせてオフセットが G10L2 のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して有効になっていません。であった場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。も引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き
有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。

 R を手伝うことができる場合は、使用されして座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、プログラミングする場合は、場合は、、回りまたは反転する速度を定義する後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して G52 または進行中の作業です。 G92 が適用されされます。
 G10 コマンドに連絡するか、参加してよって原点を合わせてが設定しました。されている場合は、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。は進行中の作業です。、G10 のハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブまたは進行中の作業です。非アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してな

ります。 現します。在アクは進行中の作業です。ティブな場合は、、新しいバージョンのしい座標です。は進行中の作業です。すぐに連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 P数は進行中の作業です。、0 から 9 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。評価なされません。
 構成されました。で定しました。義するされていない軸の移動を協調制御できます。がプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされています。
G10L2 サンプルを送信してくライン

G10 L2 P1 X3.5 Y17.2
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上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。（G54 に連絡するか、参加してよって選択されましされたものハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせては進行中の作業です。 X = 3.5 および Y = 17.2 に連絡するか、参加して設定しました。されて
います。 X と Y のハンドブックは進行中の作業です。みが指定しました。されている場合は、ため、原点を合わせては進行中の作業です。 X と Y でのハンドブックは進行中の作業です。み移動され、します。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。は進行中の作業です。変更する許可されません。
G10L2 サンプルを送信してくライン

G10 L2 P1 X0 Y0 Z0 (clear offsets for X,Y & Z axes in coordinate system 1)
上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 1 のハンドブックは進行中の作業です。 XYZ座標です。を手伝うことができる場合は、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して設定しました。します。
座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「座標です。系は最初は混乱する可能性があります。」のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。しています。

4.3.14 G10L10セットツールテーブル
G10 L10 P- axes <R- I- J- Q->

 P-工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする
 R-工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めること
 I-フロントアングルを送信してく（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 J-バックは進行中の作業です。アングルを送信してく（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 Q-オリエンテーション（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

G10 L10 は進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス P のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくエントリを手伝うことができる場合は、変更する許可して、工具のパラメータ化されたリスオフセットがリロードされ、マシンが現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位
置されます。に連絡するか、参加してあり、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 G5x および G52 / G92 オフセットがアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、指定しました。された軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。が指定しました。され
た値に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加してします。 。 G10L10 コマンドで指定しました。されていない軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。変更する許可されません。 これは進行中の作業です。、G38 のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。
ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、プローブのハンドブックは進行中の作業です。移動され、に連絡するか、参加して役立つ可能しなくなった性があります。があります。
G10L10 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

T1 M6 G43 (load tool 1 and tool length offsets)
G10 L10 P1 Z1.5 (set the current position for Z to be 1.5)
G43 (reload the tool length offsets from the changed tool table)
M2 (end program)

 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、T＆M6、および G43 /G43.1 のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 カッター補正がオンに連絡するか、参加してなっています
 P番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。指定しました。されていません
 P番号すべてを外部とリンクするが工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。な工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするでは進行中の作業です。ありません
 P番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 0 です

4.3.15 G10L11セットツールテーブル
G10 L11 P- axes <R- I- J- Q->
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 P-工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする
 R-工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めること
 I-フロントアングルを送信してく（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 J-バックは進行中の作業です。アングルを送信してく（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 Q-オリエンテーション（旋盤を制御する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

G10L11 は進行中の作業です。 G10L10 と同じですが、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。オフセットに連絡するか、参加して従って使用されってエントリを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、代わりに連絡するか、参加して、新しいバージョンのしいツールを送信してくオ
フセットがリロードされ、マシンが G59.3 に連絡するか、参加して配置されます。された場合は、に連絡するか、参加して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。が指定しました。された値に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。さ
れます。 G52 / G92 オフセットがアクは進行中の作業です。ティブでない座標です。系は最初は混乱する可能性があります。。

これに連絡するか、参加してより、ユーザーは進行中の作業です。マシン上のハンドブックは進行中の作業です。固定しました。点を合わせてに連絡するか、参加して従って使用されって G59.3座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、設定しました。し、そのハンドブックは進行中の作業です。フィクは進行中の作業です。スチャを手伝うことができる場合は、使用されして、現します。
在アクは進行中の作業です。ティブな他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なくツールを送信してくを手伝うことができる場合は、測定しました。できます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 カッター補正がオンに連絡するか、参加してなっています
 P番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。指定しました。されていません
 P番号すべてを外部とリンクするが工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。な工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするでは進行中の作業です。ありません
 P番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 0 です

4.3.16 G10L20セット座標系
G10 L20 P- axes

 P-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。（0-9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
G10L20 は進行中の作業です。 G10L2 と似デカルトシステムの回転単位ていますが、オフセット/エントリを手伝うことができる場合は、指定しました。された値に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、代わりに連絡するか、参加して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。が指
定しました。された値に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された値に連絡するか、参加して設定しました。される場合は、点を合わせてが異なります。なります。
G10L20 サンプルを送信してくライン

G10 L20 P1 X1.5 (set the X axis current location in coordinate system 1 to 1.5)

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 P数は進行中の作業です。、0 から 9 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。評価なされません。
 構成されました。で定しました。義するされていない軸の移動を協調制御できます。がプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされています。

4.3.17 G17-G19.1平面の作成選択
これらのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して設定しました。します。
 G17-XY（デフォルを送信してくト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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 G18-ZX

 G19-YZ

 G17.1-UV

 G18.1-WU

 G19.1-VW

UV、WU、VW プレーンは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、サポートしていません。
各ドライブには、G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プリアンブルを送信してくに連絡するか、参加して平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が選択されましを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、選択されましした場合は、のハンドブックは進行中の作業です。影響します。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、セクは進行中の作業です。ション G2G3 アークは進行中の作業です。およびセクは進行中の作業です。ション G81G89 で説明したこのペーパーを参照してください。しています。

4.3.18 G20、G21ユニット
 G20-長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位に連絡するか、参加してインチを手伝うことができる場合は、使用されします。
 G21-長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位に連絡するか、参加してミリメートルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします。
各ドライブには、G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プリアンブルを送信してくに連絡するか、参加して単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

4.3.19 G28、G28.1 Go / Set Predefined Position

警告
マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、繰り返しになりますが、この場合、り返しになりますが、この場合、し可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がな位レベルの制御が置すに見つかりましたホームを制御する方法を下位レベルの制御がされ、目的なの G28 位レベルの制御が置すが独立していない場合でも、 G28.1 に見つかりました保存するためにされている場合でも、に見つかりましたのみ、G28

を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。してください。
G28 は進行中の作業です。、パラメータ 5161-5169 に連絡するか、参加して格納するためのデされている場合は、値を手伝うことができる場合は、、移動され、先のハンドブックは進行中の作業です。 X Y Z A B C UVW 最終点を合わせてとして使用されします。

 パラメータ値は進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくで指定しました。されている場合は、ネイティブマシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。絶対マシン座標です。です。 G28 が発行
される場合は、と、ini ファイルを送信してくで定しました。義するされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が移動され、されます。 G28.1 で位置されます。が保存のユーザーインターフェースとされていない場合は、、す
べてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、します。
 G28-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。からパラメータ 5161-5166 のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。絶対位置されます。に連絡するか、参加してすばやく移動され、します。
 G28軸の移動を協調制御できます。-オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む軸の移動を協調制御できます。で指定しました。された位置されます。に連絡するか、参加してすばやく移動され、し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、指定しました。されたすべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。パラメータ

5161-5166 のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。絶対位置されます。に連絡するか、参加してすばやく移動され、します。 指定しました。されていない軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。移動され、しません。
 G28.1-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。絶対位置されます。を手伝うことができる場合は、パラメータ 5161-5166 に連絡するか、参加して格納するためのデします。
G28 サンプルを送信してくライン

G28 Z2.5 (rapid to Z2.5 then to Z location specified in #5163)
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーです：
 カッター補正がオンに連絡するか、参加してなっている場合は、
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4.3.20 G30、G30.1 Go / Set Predefined Position

警告
G30 は、マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、繰り返しになりますが、この場合、り返しになりますが、この場合、し可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がな位レベルの制御が置すに見つかりましたホームを制御する方法を下位レベルの制御がされ、目的なの G30 位レベルの制御が置すが独立していない場合でも、 G30.1 に見つかりました保存するためにされている場合でも、に見つかりましたの
み使用できます。してください。

G30 は進行中の作業です。 G28 と同じように連絡するか、参加して機能しなくなったしますが、パラメータ 5181-5189 に連絡するか、参加して格納するためのデされている場合は、値を手伝うことができる場合は、、移動され、先のハンドブックは進行中の作業です。 X Y Z A B C 

U VW 最終ポイントとして使用されします。 パラメータ値は進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくで指定しました。されている場合は、ネイティブマシンユニッ
トのハンドブックは進行中の作業です。絶対マシン座標です。です。 G30 が発行される場合は、と、ini ファイルを送信してくで定しました。義するされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が移動され、されます。 
G30.1 で位置されます。が保存のユーザーインターフェースとされていない場合は、、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、します。

Note

TOOL_CHANGE_AT_G30 = 1 が独立していない場合でも、 ini ファイルの制御がの[EMCIO]セクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりましたある場合でも、、M6 が独立していない場合でも、プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がされてい
ると標準的なきに見つかりました、G30 パラメータを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。してツールの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が移動きが独立していない場合でも、します。

 G30-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。からパラメータ 5181-5189 のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。絶対位置されます。に連絡するか、参加してすばやく移動され、します。
 G30軸の移動を協調制御できます。-オフセットを手伝うことができる場合は、含まれています。む軸の移動を協調制御できます。で指定しました。された位置されます。に連絡するか、参加してすばやく移動され、し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、指定しました。されたすべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。パラメータ

5181-5189 のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。絶対位置されます。に連絡するか、参加してすばやく移動され、します。 指定しました。されていない軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。移動され、しません。
 G30.1-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。絶対位置されます。を手伝うことができる場合は、パラメータ 5181-5186 に連絡するか、参加して格納するためのデします。
G30 サンプルを送信してくライン

G30 Z2.5 (rapid to Z2.5 then to the Z location specified in #5i83)
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーです：
 カッター補正がオンに連絡するか、参加してなっている場合は、

4.3.21 G33スピンドル同期モーションモーション
G33 X- Y- Z- K- $-

 K-1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。
一方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップによりモーションのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コード G33 X- Y- Z- K-ここで、K は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、回りまたは反転する速度を定義するに連絡するか、参加して対し

て XYZ で移動され、した距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、示します。 たとえば、Z = 0 で開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、場合は、、G33 Z-1 K.0625 は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 16回りまたは反
転する速度を定義するに連絡するか、参加してわたって Z で 1 インチのハンドブックは進行中の作業です。モーションを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。 このハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、16TPI スレッドを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加して
のハンドブックは進行中の作業です。一部である場合は、可能しなくなった性があります。があります。 メートルを送信してく法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、として、G33 Z-15 K1.5 は進行中の作業です。 15mm のハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。し、スピン
ドルを送信してくは進行中の作業です。 1.5mm のハンドブックは進行中の作業です。ねじ山に連絡するか、参加して対して 10回りまたは反回りまたは反転する速度を定義するします。

（オプションのハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所$引き起こします。数は進行中の作業です。、モーションが同期のスポンサーシップによりされる場合は、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。します（デフォルを送信してくトは進行中の作業です。ゼロです）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 た
とえば、G33 Z10 K1 $ 1 は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくと同期のスポンサーシップによりしてスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、移動され、します。N.revsHAL ピン値。

スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップによりモーションは進行中の作業です。、スピードピンでスピンドルを送信してくインデックは進行中の作業です。スとスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、待機する場合は、ため、複数のハンドブックは進行中の作業です。
パスが整する高レベルのコントローラー、つまりモー列を維持します。 それします。 G33 は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたエンドポイントで終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 G33 は進行中の作業です。、テーパースレッドまた
は進行中の作業です。ヒューズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。に連絡するか、参加して使用されできます。
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少なくともなくとも 1 つを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。オプションです。
Note

K は、X- Y-Z-で表されるドライブラインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました従うことが重要です。います。 たと標準的なえばテーパーねじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が切にサポートしていません。断すると標準的なきに見つかりましたX または Y

端点と見なされ、自動モードでは対応するコーが独立していない場合でも、使用できます。される場合でも、、K は Z 軸によって生成されるツールとワークピースの動き。に見つかりました平行ではありません。
技術情報が含まれています。各ドライブには、G33 パスのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して、LinuxCNC は進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。とマシン加して速制限など、を手伝うことができる場合は、使用されして、インデックは進行中の作業です。スパ

ルを送信してくス後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して Z が加して速する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してかかる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。し、そのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加してスピンドルを送信してくが回りまたは反転する速度を定義するする場合は、角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、決定しました。します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、そのハンドブックは進行中の作業です。
角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、インデックは進行中の作業です。ス位置されます。に連絡するか、参加して追加してし、修正されたスピンドルを送信してく角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されして Z位置されます。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。 つまり、Z は進行中の作業です。適
切な速度の成功を収めたものもありました。まで加して速し終える場合は、とすぐに連絡するか、参加して正しい位置されます。に連絡するか、参加して到達し、すぐに連絡するか、参加して適切な糸を切り始めることができます。を手伝うことができる場合は、切り始するために、結果としてめる場合は、ことができます。

HAL 接続するためのコードを作成しました。モーションを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ピンスピンドルを送信してく.N.at-speed を手伝うことができる場合は、 true に連絡するか、参加して設定しました。または進行中の作業です。駆動され、する場合は、必要があります。
 さらに連絡するか、参加して、スピンドルを送信してく.N.revs は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくとスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するごとに連絡するか、参加して 1ずつ増加してする場合は、必要があります。N.index-

enable ピンは進行中の作業です。、回りまたは反転する速度を定義するごとに連絡するか、参加して 1回りまたは反 index-enable を手伝うことができる場合は、リセットする場合は、エンコーダー（または進行中の作業です。リゾルを送信してくバー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所カウンターに連絡するか、参加して接
続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があります。
主軸の移動を協調制御できます。同期のスポンサーシップにより動され、作のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、インテグレータのハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

G33 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
G90 (absolute distance mode)
G0 X1 Z0.1 (rapid to position)
S100 M3 (start spindle turning)
G33 Z-2 K0.125 (move Z axis to -2 at a rate to equal 0.125 per revolution)
G0 X1.25 (rapid move tool away from work)
Z0.1 (rapid move to starting Z position)
M2 (end program)

 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G90＆G0＆M2 のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードが省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるされています。
 このハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行しても、スピンドルを送信してくが回りまたは反転する速度を定義するしていません
 要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた線からの逸脱が形運動され、は進行中の作業です。、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して機械のオペレーターが操作する速度の成功を収めたものもありました。制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえています

4.3.22 G33.1リジッドタッピング
G33.1 X- Y- Z- K- I- $-

 K-1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。
 I-より速いリターン移動され、のハンドブックは進行中の作業です。ためのハンドブックは進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が数
 $-オプションのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくセレクは進行中の作業です。ター

警告
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Z の場合でも、、G33.1 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構す前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました XY 位レベルの制御が置すを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませ置す詞のみでタップし、のみでタップし、G33.1 では Z ワードのみを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。します。
 指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされた座標が独立していない場合でも、 G33.1 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構して移動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がタップしたと標準的なきに見つかりました現在の工具交換プログの座標ではない場合でも、、移動きが独立していない場合でも、は Z 軸によって生成されるツールとワークピースの動き。に見つかりました
沿っていませんが、現在の場所から指定された場所への調整されたスピンドル同期移動になります。っていませんが独立していない場合でも、、現在の工具交換プログの場所と名前を示します。から指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされた場所と名前を示します。への調整されている必要されたスの動き。ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドルの制御が同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が期移動きが独立していない場合でも、に見つかりましたなります。

リジッドタッピング（リターン付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップによりモーション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コード G33.1 X- Y- Z- K-ここで、
K-は進行中の作業です。スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、回りまたは反転する速度を定義するごとに連絡するか、参加して移動され、した距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、示します。
リジッドタッピングムのメンバーに連絡するか、参加してーブは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。シーケンスで構成されました。されます。
1. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。から指定しました。された座標です。へのハンドブックは進行中の作業です。移動され、。選択されましされたスピンドルを送信してくと指定しました。された比率を入力します。 そうでないで同期のスポンサーシップによりされ、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。

からスピンドルを送信してくインデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。
2. エンドポイントに連絡するか、参加して到達したら、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するし、乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が数に連絡するか、参加してよって設定しました。された係数で速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、上げる場合は、コマンド

（時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りから反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
3. スピンドルを送信してくが実際のに連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったして反を見つけることは難し転する速度を定義するする場合は、まで、指定しました。された終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の座標です。を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて同期のスポンサーシップによりモーションを手伝うことができる場合は、継続するためのコードを作成しました。します。
4. 元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して戻ると、る場合は、同期のスポンサーシップによりモーションを手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。行しました。
5. 元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して達したときに連絡するか、参加して、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、もう一度の成功を収めたものもありました。反を見つけることは難し転する速度を定義するさせる場合は、コマンド（たとえば、反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りから時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り

に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
6. 元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して達されます、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義する反を見つけることは難し転する速度を定義するする場合は、コマンド（本当に連絡するか、参加して、反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りから時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
7. 非同期のスポンサーシップによりで元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して戻ると、ります。

スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップによりモーションは進行中の作業です。スピンドルを送信してくインデックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、待機する場合は、ため、複数のハンドブックは進行中の作業です。パスが整する高レベルのコントローラー、つまりモー列を維持します。 それします。G33.1 のハンドブックは進行中の作業です。移
動され、は進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。座標です。で終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 少なくともなくとも 1 つを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。オプショ
ンです。
G33.1例としては、

G90 (set absolute mode)
G0 X1.000 Y1.000 Z0.100 (rapid move to starting position)
S100 M3 (turn on the spindle, 100 RPM)
G33.1 Z-0.750 K0.05 (rigid tap a 20 TPI thread 0.750 deep)
M2 (end program)

 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G90＆G0＆M2 のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードが省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるされています。
 このハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行しても、スピンドルを送信してくが回りまたは反転する速度を定義するしていません
 要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた線からの逸脱が形運動され、は進行中の作業です。、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して機械のオペレーターが操作する速度の成功を収めたものもありました。制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえています

365



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

4.3.23 G38.nストレートプローブ
G38.n axes

 G38.2-ワークは進行中の作業です。ピースに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかってプローブし、接触します。で停止された、またはまったく機能しなくなったし、故障した場合は、は進行中の作業です。エラーを手伝うことができる場合は、通知りません。します
 G38.3-ワークは進行中の作業です。ピースに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかってプローブし、接触します。で停止された、またはまったく機能しなくなったします
 G38.4-プローブを手伝うことができる場合は、ワークは進行中の作業です。ピースから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。し、接触します。が失われる場合は、と停止された、またはまったく機能しなくなったし、故障した場合は、は進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするエラー
 G38.5-プローブを手伝うことができる場合は、ワークは進行中の作業です。ピースから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。し、接触します。がなくなったら停止された、またはまったく機能しなくなったします

重要
プローブ入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。信号が存在しない場合、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が提供されている例のほんの一部のタブページを作成します。 カスタムタするように見つかりましたマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされるまで、プローブ移動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すること標準的なはできません。
 プローブ入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。信号が存在しない場合、は、.hal ファイルの制御がの motion.probe-input に見つかりました接続き使用できます。する必要が独立していない場合でも、あります。 G38.n は、
motion.probe-input を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して、プローブが独立していない場合でも、いつ接触れます。 リした（または接触れます。 リを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が失った）かを判断します。 プった）かを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が判断します。 プ
ローブ接点と見なされ、自動モードでは対応するコーが独立していない場合でも、閉じている場合、リードインじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がている（接触れます。 リしている）場合でも、は TRUE、プローブ接点と見なされ、自動モードでは対応するコーが独立していない場合でも、開いている場合でも、は FALSE。

ストレートプローブ操作を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ように連絡するか、参加して G38.n軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。 軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。オプションですが、少なくともな
くとも 1 つを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。場所から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてして、プローブが向に動かすようにドライブに命令するかって移動され、
する場合は、宛先ポイントを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。 宛先に連絡するか、参加して到達する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してプローブがトリップしない場合は、、G38.2 および G38.4 は進行中の作業です。エ
ラーを手伝うことができる場合は、通知りません。します。

スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスは進行中の作業です。プローブである場合は、か、プローブスイッチに連絡するか、参加して接触します。している場合は、必要があります。
このハンドブックは進行中の作業です。コマンドに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。して、マシンは進行中の作業です。制御するされたポイント（プローブボールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加してある場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、現します。
在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。でプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたポイントに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって直線からの逸脱が的ライセンシーであるに連絡するか、参加して移動され、します。 逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて送りモードでは進行中の作業です。、送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ポイントからプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたポイントまでのハンドブックは進行中の作業です。全に機体のハンドブックは進行中の作業です。動され、きが指定しました。された時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてかかる場合は、ようなものハンドブックは進行中の作業です。です。 プロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してされたポイントに連絡するか、参加して到達したとき、または進行中の作業です。プローブ入力で要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた変更する許可が行われたときのハンドブックは進行中の作業です。いずれか早い方
で、移動され、は進行中の作業です。（マシンのハンドブックは進行中の作業です。加して速制限など、内で）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所停止された、またはまったく機能しなくなったします。

プローブが成されました。功する場合は、と、パラメータ＃5061〜＃5069 が、プローブのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みしたときのハンドブックは進行中の作業です。制御する点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。
X、Y、Z、A、B、C、U、V、W座標です。に連絡するか、参加して設定しました。されます（ 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 プロービングに連絡するか、参加して失敗した場合、する場合は、と、プロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してされたポイントのハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して設定しました。されます。 パラメータ 5070 は進行中の作業です。、プローブが成されました。功した場合は、は進行中の作業です。 1 に連絡するか、参加して設定しました。され、
プローブが失敗した場合、した場合は、は進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加して設定しました。されます。 プローブ操作が失敗した場合、した場合は、、選択されましした GUI がそれを手伝うことができる場合は、サポートし
ていれば、G38.2 および G38.4 は進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加してメッセージを手伝うことができる場合は、投稿しています。してエラーを手伝うことができる場合は、通知りません。します。 そして、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行
を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ことに連絡するか、参加してよって。

フォームのメンバーに連絡するか、参加して（PROBEOPEN filename.txt）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。コメントは進行中の作業です。、filename.txt を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、成されました。功した各ドライブには、ストレートプローブのハンドブックは進行中の作業です。
XYZABCUVW で構成されました。される場合は、 9桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。座標です。を手伝うことができる場合は、格納するためのデします。 ファイルを送信してくは進行中の作業です。（PROBECLOSE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、必要があります。
詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、コメントセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

プローブ移動され、を手伝うことができる場合は、使用されしてパーツのハンドブックは進行中の作業です。座標です。を手伝うことができる場合は、ファイルを送信してくに連絡するか、参加して記録する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示すために連絡するか、参加して、サンプルを送信してくファイルを送信してく
smartprobe.ngc が（examples ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所含まれています。まれています。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加して smartprobe.ngc は進行中の作業です。、最小さな改善を要求限など、のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可
で ngcgui とともに連絡するか、参加して使用されできます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
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 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ポイントは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたポイントと同じです。
 軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。使用されされません
 カッター補正が有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、
 送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。ゼロです
 プローブは進行中の作業です。すでに連絡するか、参加してターゲット状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してあります

4.3.24 G40補償オフオフ
 G40-カッター補正を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してします。 工具のパラメータ化されたリス補正が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。移動され、であった場合は、は進行中の作業です。、直線からの逸脱が移動され、であり、工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることより

も長し続けるにつれて、くなければなりません。 すでに連絡するか、参加してオフに連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、は進行中の作業です。、補正を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してしても問題でした。この時までに、ありません。
G40 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

; current location is X1 after finishing cutter compensated move
G40 (turn compensation off)
G0 X1.6 (linear move longer than current cutter diameter)
M2 (end program)

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G0 および M2 のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 G2 / G3 アークは進行中の作業です。移動され、は進行中の作業です。、G40 のハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされます。
 補正を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してした後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。直線からの逸脱が移動され、は進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス径と長さを含めることよりも小さな改善を要求さくなります。

4.3.25 G41、G42カッター補正
G41 <D-> (left of programmed path)
G42 <D-> (right of programmed path)

 D-工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする
Dワードは進行中の作業です。オプションです。 Dワードがない場合は、は進行中の作業です。、現します。在ロードされている場合は、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることが使用されされます

（ツールを送信してくがロードされておらず、Dワードが指定しました。されていない場合は、、半径と長さを含めること 0 が使用されされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
指定しました。されている場合は、場合は、、Dワードは進行中の作業です。使用されする場合は、工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするです。 これは進行中の作業です。通常、スピンドルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするです（このハンドブックは進行中の作業です。

場合は、、Dワードは進行中の作業です。冗長し続けるにつれて、であり、指定しました。する場合は、必要は進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。な工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするである場合は、可能しなくなった性があります。があります。
Note

G41 / G42D0 は少しずつ増やすことをお勧めします。 し特別する方法を説明するです。 その動きが独立していない場合でも、作は、ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御がツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャーマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、と標準的な非ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御がツールの制御がチェ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャーマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で異なります。なります（ツールの制御が変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコのセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。）。 非ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御が工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。交換されないため、それらが正しい値であることを確認してく機では、G41 / 

G42 D0 は、現在の工具交換プログ主軸によって生成されるツールとワークピースの動き。に見つかりましたある工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。の TLO を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が適用できます。し、主軸によって生成されるツールとワークピースの動き。に見つかりました工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。が独立していない場合でも、ない場合でも、は 0 の TLO を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が適用できます。します。 ラ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御がツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャーマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、では、G41 / G42 D0 はツールの制御がテーブルの制御がファイルの制御がで定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義さされたツールの制御が T0

の TLO を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が適用できます。します（または T0 が独立していない場合でも、ツールの制御がテーブルの制御がで定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義さされていない場合でも、はエラーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が引き続き使用できます。き起こされるリアルタイムの問題を修正するこします）。
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部品だけを相互に接続できるモジュールプロファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側でカッター補正を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、G41 を手伝うことができる場合は、使用されします。 G41 は進行中の作業です。、平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して垂直な軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。
端と出力端からから見したのはそこでした。て、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側でカッター補正を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
部品だけを相互に接続できるモジュールプロファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。右側でカッター補正を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、G42 を手伝うことができる場合は、使用されします。 G42 は進行中の作業です。、平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して垂直な軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。
端と出力端からから見したのはそこでした。て、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。右側でカッター補正を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
移動され、中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。リードは進行中の作業です。、少なくともなくとも工具のパラメータ化されたリス半径と長さを含めることと同じ長し続けるにつれて、さである場合は、必要があります。 移動され、のハンドブックは進行中の作業です。リードは進行中の作業です。、迅速な移動され、であ

る場合は、可能しなくなった性があります。があります。
XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がまたは進行中の作業です。 XZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、カッター補正を手伝うことができる場合は、実行できます。
カッター補正がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ユーザー M100-M199 コマンドが許可されます。
カッター補正がオンのハンドブックは進行中の作業です。ときのハンドブックは進行中の作業です。マシニングセンターのハンドブックは進行中の作業です。動され、作は進行中の作業です。、コード例としては、とともに連絡するか、参加してカッター補正セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。

されています。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 D番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。有効になっていません。な工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするまたは進行中の作業です。 0 では進行中の作業です。ありません。
 YZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががアクは進行中の作業です。ティブです。
 カッター補正は進行中の作業です。、すでに連絡するか、参加してオンに連絡するか、参加してなっている場合は、ときに連絡するか、参加してオンに連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して命令するされます。

4.3.26 G41.1、G42.1動的な機械情報カッター補正
G41.1 D- <L-> (left of programmed path)
G42.1 D- <L-> (right of programmed path)

 D-カッター直径と長さを含めること
 L-工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するき（旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するきを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

G41.1 および G42.1 は進行中の作業です。、G41 および G42 と同じように連絡するか、参加して機能しなくなったしますが、工具のパラメータ化されたリス径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してできる場合は、範囲で、理事会はこれに同意しました。が追加してさ
れています。 指定しました。されていない場合は、、Lワードのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 0 です。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 YZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががアクは進行中の作業です。ティブです。
 L番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 0 から 9 までのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。では進行中の作業です。ありません。
 L番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、XZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががアクは進行中の作業です。ティブでない場合は、に連絡するか、参加して使用されされます。
 カッター補正は進行中の作業です。、すでに連絡するか、参加してオンに連絡するか、参加してなっている場合は、ときに連絡するか、参加してオンに連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して命令するされます。

4.3.27 G43工具長オフセットオフセット
G43 <H->

 H-工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする（オプション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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G43 は進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、補正を手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してします。 G43 は進行中の作業です。、オフセットのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さだけ軸の移動を協調制御できます。座標です。を手伝うことができる場合は、オフセットする場合は、ことに連絡するか、参加してより、後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。
のハンドブックは進行中の作業です。モーションを手伝うことができる場合は、変更する許可します。 G43 は進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こしません。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して補正された軸の移動を協調制御できます。が移動され、されたとき、そのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端から
点を合わせてが補正された位置されます。に連絡するか、参加してなります。

Hワードのハンドブックは進行中の作業です。ない G43 は進行中の作業です。、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 TnM6 から現します。在ロードされている場合は、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします。
G43 Hn は進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス n のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、使用されします。

Note

G43H0 は少しずつ増やすことをお勧めします。 し特別する方法を説明するです。 その動きが独立していない場合でも、作は、ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御がツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャーマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、と標準的な非ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御がツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、
ジャーマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で異なります。なります（ツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャーのセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。）。 非ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御が工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。交換されないため、それらが正しい値であることを確認してく機では、
G43 H0 は現在の工具交換プログ主軸によって生成されるツールとワークピースの動き。に見つかりましたある工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。の TLO を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が適用できます。し、主軸によって生成されるツールとワークピースの動き。に見つかりました工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。が独立していない場合でも、ない場合でも、は 0 の TLO を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が適用できます。します。 ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、
ダムを制御する方法を下位レベルの制御が工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。交換されないため、それらが正しい値であることを確認してく機では、G43 H0 は工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。テーブルの制御がファイルの制御がで定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義さされた工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。 T0 の TLO を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が適用できます。します（または
T0 が独立していない場合でも、工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。テーブルの制御がで定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義さされていない場合でも、はエラーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が引き続き使用できます。き起こされるリアルタイムの問題を修正するこします）。

G43H-ライン例としては、
G43 H1 (set tool offsets using the values from tool 1 in the tool table)

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 H番号すべてを外部とリンクするが整する高レベルのコントローラー、つまりモー数では進行中の作業です。ない、または進行中の作業です。
 H数が負の、または進行中の作業です。
 H番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。有効になっていません。な工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするでは進行中の作業です。ありません（0 は進行中の作業です。非ランダムのメンバーに連絡するか、参加して工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な機では進行中の作業です。有効になっていません。な工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするですが、「現します。在ス

ピンドルを送信してくに連絡するか、参加してある場合は、工具のパラメータ化されたリス」を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

4.3.28 G43.1動的な機械情報工具長オフセットオフセット
G43.1 axes

 G43.1軸の移動を協調制御できます。-軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ことに連絡するか、参加してより、後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。モーションを手伝うことができる場合は、変更する許可します。 G43.1 は進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、
引き起こします。き起こしません。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して補正された軸の移動を協調制御できます。が移動され、されたとき、そのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端から点を合わせてが補正された位置されます。に連絡するか、参加してなります。

G43.1例としては、
G90 (set absolute mode)
T1 M6 G43 (load tool 1 and tool length offsets, Z is at machine 0 and DRO shows Z1.500)
G43.1 Z0.250 (offset current tool offset by 0.250, DRO now shows Z1.250)
M2 (end program)

 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G90＆T＆M6 のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 モーションは進行中の作業です。 G43.1 と同じ行で指令するされます

Note

G43.1 はツールの制御がテーブルの制御がに見つかりました書きされないため、き込むことができまみません。
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4.3.29 G43.2追加の変更工具長オフセットオフセットを読み取る適用するハイパーセンシング
G43.2 H-

 H-工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする
G43.2 は進行中の作業です。、追加してのハンドブックは進行中の作業です。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提工具のパラメータ化されたリスオフセットを手伝うことができる場合は、適用されします。
G43.2 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

G90 (set absolute mode)
T1 M6 (load tool 1)
G43 (or G43 H1 - replace all tool offsets with T1’s offset)
G43.2 H10 (also add in T10’s tool offset)
M2 (end program)

G43.2 を手伝うことができる場合は、さらに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことで、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。できます。 どのハンドブックは進行中の作業です。数値がジオメトリオフセットで、
どのハンドブックは進行中の作業です。数値が摩耗オフセットである場合は、か、または進行中の作業です。それぞれを手伝うことができる場合は、 1 つだけ持ちました。つ必要がある場合は、という組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。仮定しました。は進行中の作業です。ありま
せん。

他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 G43 コマンドと同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、G43.2 は進行中の作業です。モーションを手伝うことができる場合は、発生し続けました。させません。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して補正された軸の移動を協調制御できます。が移動され、されたとき、そ
のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端から点を合わせてが補正された位置されます。に連絡するか、参加してなります。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 H が指定しました。されていない、または進行中の作業です。
 指定しました。された工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするが工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在しません

Note

G43.2 はツールの制御がテーブルの制御がに見つかりました書きされないため、き込むことができまみません。

4.3.30 G49工具長オフセット補正の変更キャンセル
 G49-工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、補正を手伝うことができる場合は、キャンセルを送信してくします

すでに連絡するか、参加して使用されされている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同じオフセットを手伝うことができる場合は、使用されしてプログラムのメンバーに連絡するか、参加してしても問題でした。この時までに、ありません。 現します。在使用されされている場合は、
工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセットがない場合は、は進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセットを手伝うことができる場合は、使用されせずに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、こともできます。

4.3.31 G52ローカル座標系オフセット
G53 axes

G52 は進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。内のハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるな「ローカルを送信してく座標です。系は最初は混乱する可能性があります。オフセット」としてパートプログラムのメンバーに連絡するか、参加してで使用されされます。 
G52 のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「ローカルを送信してくおよびグローバルを送信してくオフセット」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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4.3.32 G53機械座標でアーク電圧を読み取るの変更移動
G53 axes

機械のオペレーターが操作する座標です。系は最初は混乱する可能性があります。で移動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、直線からの逸脱が移動され、と同じ行に連絡するか、参加して G53 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。 G53 は進行中の作業です。モーダルを送信してくでは進行中の作業です。ないため、各ドライブには、
行でプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。 G0 または進行中の作業です。 G1 が現します。在アクは進行中の作業です。ティブな場合は、は進行中の作業です。、同じ行に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、必要は進行中の作業です。
ありません。

たとえば、G53 G0 X0 Y0 Z0 は進行中の作業です。、現します。在選択されましされている場合は、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加して有効になっていません。なオフセットがある場合は、場合は、でも、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加して
ポジションに連絡するか、参加して移動され、します。

G53 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
G53 G0 X0 Y0 Z0 (rapid linear move to the machine origin)
G53 X2 (rapid linear move to absolute coordinate X2)

 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G0 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 G53 は進行中の作業です。、G0 または進行中の作業です。 G1 がアクは進行中の作業です。ティブでない状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で使用されされます。
 または進行中の作業です。、カッター補正がオンのハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加して G53 が使用されされます。

4.3.33 G54-G59.3座標系の変更選択
 G54-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 1 を手伝うことができる場合は、選択されまし
 G55-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 2 を手伝うことができる場合は、選択されまし
 G56-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。 3 を手伝うことができる場合は、選択されまし
 G57-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、選択されまし 4

 G58-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、選択されまし 5

 G59-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、選択されまし 6

 G59.1-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。選択されまし 7

 G59.2-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。選択されまし 8

 G59.3-座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。選択されまし 9

座標です。系は最初は混乱する可能性があります。は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値と Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。とした XY回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して示すパラメータに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとします。
表 5.9：座標です。系は最初は混乱する可能性があります。パラメーター

CS X Y Z A B C U V W R

G54 1 5221 5222 5223 5224 5225 5226 5227 5228 5229 5230

G55 2 5241 5242 5243 5244 5245 5246 5247 5248 5249 5250

G56 3 5261 5262 5263 5264 5265 5266 5267 5268 5269 5270

G57 4
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G58 5

G59 6

G59.1 7

G59.2 8

G59.3 9

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。選択されましは進行中の作業です。、カッター補正がオンのハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加して使用されされます。
座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。概要に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

4.3.34 G61正確なパスモードなユーザーコンセプトパスモード
 G61-正確なパスモード、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してどおりのハンドブックは進行中の作業です。動され、き。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたすべてのハンドブックは進行中の作業です。ポイントに連絡するか、参加して到達する場合は、ために連絡するか、参加して、

必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて移動され、が遅くなり、動きが長くなる可能性くなる場合は、か停止された、またはまったく機能しなくなったします。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。連続するためのコードを作成しました。した動され、きが正確に連絡するか、参加して同一直線からの逸脱が上に連絡するか、参加してある場合は、場合は、、動され、きは進行中の作業です。停
止された、またはまったく機能しなくなったしません。

4.3.35 G61.1完全停止モードモード
 G61.1-正確な停止された、またはまったく機能しなくなったモード。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた各ドライブには、セグメントのハンドブックは進行中の作業です。終わりで移動され、が停止された、またはまったく機能しなくなったします。

4.3.36 G64パスブレンディング
G64 <P- <Q->>

 P-モーションブレンディング許容値
 Q-ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加してトレランス
 G64-可能しなくなったな限など、り最高のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。。
 G64 P- <return>Q->公差のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ブレンド。
 G64-P なしは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたポイントからどれだけ離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れていても、可能しなくなったな限など、り最高のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、こ

とを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
 G64 P- Q--は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、微調整する高レベルのコントローラー、つまりモーして、速度の成功を収めたものもありました。と精度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてで最適な妥協点を合わせてを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、方法が求められました。です。 P-許容値は進行中の作業です。、

実際ののハンドブックは進行中の作業です。パスがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたエンドポイントから P-以内に連絡するか、参加してある場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。パスを手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加して
必要な場合は、は進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。さらに連絡するか、参加して、G64 P- Q-を手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してする場合は、と、ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加して検出器ががオンに連絡するか、参加して
なります。同じ送り速度の成功を収めたものもありました。で同一線からの逸脱が上から離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れる場合は、 Q-未満ののハンドブックは進行中の作業です。一連のハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱が形 XYZ 送り移動され、がある場合は、場合は、、それらは進行中の作業です。単な方法が求められました。
一のハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱が形移動され、に連絡するか、参加して折りたたまれます。 りたたまれます。 G2 / G3 では進行中の作業です。、直線からの逸脱がからのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。最大偏差が G64 P-公差よりも小さな改善を要求さい場
合は、、G17（XY）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が内を手伝うことができる場合は、移動され、します。円弧の最大偏差がは進行中の作業です。、2本のハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱がに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これされます（円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。始するために、結果として点を合わせてから中の作業です。点を合わせてまで、および
中の作業です。点を合わせてから終わり）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。これらのハンドブックは進行中の作業です。ラインは進行中の作業です。、ラインのハンドブックは進行中の作業です。ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加してアルを送信してくゴリズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。対象に連絡するか、参加してなります。したがって、
ラインアークは進行中の作業です。、アークは進行中の作業です。アークは進行中の作業です。、およびアークは進行中の作業です。ラインのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、およびラインラインは進行中の作業です。、ナのロビーでイーブカムのメンバーに連絡するか、参加して検出器がのハンドブックは進行中の作業です。
恩恵を受けまを手伝うことができる場合は、受けました。けます。これに連絡するか、参加してより、パスが単な方法が求められました。純なパーツを記述します。化し、スクリプトを作成するための多くの試みされ、輪郭のハンドブックは進行中の作業です。パフォーマンスが向に動かすようにドライブに命令する上します。すでに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブ

372



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

に連絡するか、参加してなっている場合は、モードでプログラムのメンバーに連絡するか、参加してしても問題でした。この時までに、ありません。これらのハンドブックは進行中の作業です。モードのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、軌道制御するのハンドブックは進行中の作業です。セ
クは進行中の作業です。ションも参照してください。してください。 Q が指定しました。されていない場合は、、Q は進行中の作業です。以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と同じ動され、作を手伝うことができる場合は、し、P-のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、使用されします。

G64P-ライン例としては、
G64 P0.015 (set path following to be within 0.015 of the actual path)

各ドライブには、G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プリアンブルを送信してくに連絡するか、参加してパス制御する仕様に、スティーブン・キングの言葉：「を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

4.3.37 切りくずを読み取る伴ううG73穴と小さな形状の切断あけサイクル
G73 X- Y- Z- R- Q- <L->

 R-Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って位置されます。を手伝うことができる場合は、後の月曜日に開催されました。退させます。させます。
 Q-Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ったデルを送信してくタ増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、。
 L-繰り返します。り返す可能性があります。す
 73 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、切りくずを手伝うことができる場合は、破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは壊して取り除くことです。そのためする場合は、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけまたは進行中の作業です。フライス盤を制御するです。 このハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ったデルを送信してくタ増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、
を手伝うことができる場合は、表す Q番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてります。
1. 予備を手伝うことができる場合は、的ライセンシーであるな動され、き。

 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 Z位置されます。が R位置されます。より下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してある場合は、場合は、、Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 R位置されます。に連絡するか、参加して急速に連絡するか、参加して移動され、します。
 XY座標です。に連絡するか、参加して移動され、します

2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。み Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、デルを送信してくタだけ下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して移動され、する場合は、か、Z位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。どちらか浅い方に移動します。い方に連絡するか、参加して移動され、します。
3. 少なくともし急上昇します。
4. 手順 2 で Z位置されます。に連絡するか、参加して到達する場合は、まで、手順 2 と 3 を手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。します。
5. Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 R位置されます。に連絡するか、参加して急速に連絡するか、参加して移動され、します。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 Q数が負のまたは進行中の作業です。ゼロです。
 R番号すべてを外部とリンクするが指定しました。されていません

4.3.38 G74左側タッピングサイクル、ドウェルタッピングサイクル、ドウェル
G74 (X- Y- Z-) or (U- V- W-) R- L- P- $-

G74 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、フローティングチャックは進行中の作業です。でタッピングし、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。底に連絡するか、参加して留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令まる場合は、ように連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されています。
1. 予備を手伝うことができる場合は、動され、作と中の作業です。間が経つにつれて動され、作のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、予備を手伝うことができる場合は、動され、作。
2. フィードと速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。オーバーライドを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
3. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 Z位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。
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4. 選択されまししたスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします（$パラメーターで選択されまし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
5. スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
6. P秒間が経つにつれて滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令します。
7. Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で移動され、して、Z を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアします
8. フィードと速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。オーバーライドを手伝うことができる場合は、元できるようにします。に連絡するか、参加して戻ると、すと、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してなります
 ドウェルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さは進行中の作業です。、G74 ブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 Pワードで指定しました。されます。 ねじ山のハンドブックは進行中の作業です。ピッチは進行中の作業です。 F を手伝うことができる場合は、 S で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これったものハンドブックは進行中の作業です。です。例としては、
では進行中の作業です。、S100F125 は進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたり 1.25MM のハンドブックは進行中の作業です。ピッチを手伝うことができる場合は、与えられます。えます。

4.3.39 G76スレッディングサイクル
G76 P- Z- I- J- R- K- Q- H- E- L- $-

図 5-54

 ドライブライン-Z に連絡するか、参加して平行な最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 X位置されます。を手伝うことができる場合は、通る場合は、線からの逸脱が。
 P --- 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。でのハンドブックは進行中の作業です。ねじピッチ。
 Z--スレッドのハンドブックは進行中の作業です。最終位置されます。。 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。終わりに連絡するか、参加して、ツールを送信してくは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。 Z位置されます。に連絡するか、参加してなります。

Note

G7旋盤にも当てはまります。直で、正の径モードが有効な場合、モードが独立していない場合でも、有効にする必要があります。 ドライバーがな場合でも、、I、J、お勧めします。よび側面図を指します。 K の値であることを確認してくは直で、正の径モードが有効な場合、の測定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し値であることを確認してくです。 G8旋盤にも当てはまります。半径モードが有効な場合、モードが独立していない場合でも、有効にする必要があります。 ドライバーがな
場合でも、、I、J、お勧めします。よび側面図を指します。 K の値であることを確認してくは半径モードが有効な場合、の測定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し値であることを確認してくです。

 I--ドライブラインからのハンドブックは進行中の作業です。スレッドピークは進行中の作業です。オフセット。 負ののハンドブックは進行中の作業です。 I値は進行中の作業です。外部スレッドであり、正のハンドブックは進行中の作業です。 I値は進行中の作業です。内部スレッ
ドです。 通常、材料またはツールに必要であり、プログラマーがは進行中の作業です。 G76 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してなっています。
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 J--初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりカット深くに入る前に、その質問に答えようとします。さを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、正のハンドブックは進行中の作業です。値。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。スレッディングカットは進行中の作業です。、スレッドのハンドブックは進行中の作業です。ピークは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえた J に連絡するか、参加して
なります。

 K--ねじ山のハンドブックは進行中の作業です。深くに入る前に、その質問に答えようとします。さ全に機体を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、正のハンドブックは進行中の作業です。値。 最終的ライセンシーであるなスレッディングカットは進行中の作業です。、スレッドのハンドブックは進行中の作業です。ピークは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて
K に連絡するか、参加してなります。

オプション設定しました。
 $-モーションが同期のスポンサーシップによりされる場合は、スピンドルを送信してく番号すべてを外部とリンクする（デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 たとえば、$ 1 がプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされている場合は、場合は、、

モーションは進行中の作業です。スピンドルを送信してく 1.インデックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。リセットで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされ、スピンドルを送信してく 1.revs のハンドブックは進行中の作業です。値と同期のスポンサーシップによりして進行しま
す。

 R--深くに入る前に、その質問に答えようとします。さのハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、および。 R1.0 は進行中の作業です。、連続するためのコードを作成しました。する場合は、スレッドパスで一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。深くに入る前に、その質問に答えようとします。さを手伝うことができる場合は、選択されましします。 R2.0 は進行中の作業です。一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。領域におを手伝うことができる場合は、選択されまししま
す。 1.0 から 2.0 のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、深くに入る前に、その質問に答えようとします。さを手伝うことができる場合は、減らし、面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにを手伝うことができる場合は、増やすことを手伝うことができる場合は、選択されましします。 2.0 を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、値は進行中の作業です。、減少なくともする場合は、
領域におを手伝うことができる場合は、選択されましします。 不必要に連絡するか、参加して高いデグレッション値を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。パスが使用されされる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。して
ください。 （退させます。行=段です。階または進行中の作業です。ステップに連絡するか、参加してよる場合は、降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および下で、このドキュメントをコピー、配布、および。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 Q--複合は、スライド角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、連続するためのコードを作成しました。する場合は、パスを手伝うことができる場合は、ドライブラインに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ってどのハンドブックは進行中の作業です。程度の成功を収めたものもありました。オフセットする場合は、必要がある場合は、かを手伝うことができる場合は、表
す角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。（度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 これは進行中の作業です。、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。一方のハンドブックは進行中の作業です。側がもう一方のハンドブックは進行中の作業です。側よりも多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。材料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、除する必要があります。去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切する場合は、ために連絡するか、参加して使用され
されます。 正のハンドブックは進行中の作業です。 Q値を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、と、工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。縁がより大きく切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。されます。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな値は進行中の作業です。 29、29.5、また
は進行中の作業です。 30 です。

 H--スプリングパスのハンドブックは進行中の作業です。数。 スプリングパスは進行中の作業です。、ねじ山のハンドブックは進行中の作業です。深くに入る前に、その質問に答えようとします。さ全に機体でのハンドブックは進行中の作業です。追加してパスです。 追加してのハンドブックは進行中の作業です。パスが必要ない
場合は、は進行中の作業です。、H0 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。

 E--テーパーに連絡するか、参加して使用されされる場合は、ドライブラインに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。った距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 テーパーのハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、E で指定しました。された距
離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。に連絡するか、参加してわたって最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。パスがねじ山のハンドブックは進行中の作業です。頂上に連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかってテーパーする場合は、ように連絡するか、参加してなります。「E0.2」は進行中の作業です。、ねじに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。っ
た最初に興味を持ちました。/最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 0.2長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。テーパーを手伝うことができる場合は、与えられます。えます。 45度の成功を収めたものもありました。テーパープログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、E は進行中の作業です。 K と同じです。

 L--スレッドのハンドブックは進行中の作業です。どちらのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からがテーパーを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、かを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 テーパーなし（デフォルを送信してくト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。
L0、入口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、テーパーのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 L1、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、テーパーのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 L2、入口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、テーパーと出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、テーパーのハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 L3

を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。 入口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、テーパーは進行中の作業です。ドライブラインで一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしてインデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスと同期のスポンサーシップによりし、送り速
度の成功を収めたものもありました。でテーパーのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加して移動され、します。 入口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、テーパーは進行中の作業です。なく、工具のパラメータ化されたリスは進行中の作業です。切削深くに入る前に、その質問に答えようとします。さまで急速に連絡するか、参加して進み、同期のスポンサーシップによりして切削を手伝うことができる場合は、
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。

 G76 を手伝うことができる場合は、発行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、ツールを送信してくは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 X および Z位置されます。に連絡するか、参加して移動され、されます。 X位置されます。は進行中の作業です。ドライブラインであり、Z位置されます。
は進行中の作業です。ねじ山のハンドブックは進行中の作業です。始するために、結果として点を合わせてです。
ツールを送信してくは進行中の作業です。、各ドライブには、ねじ切りパスのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して同期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ため、ねじ山のハンドブックは進行中の作業です。始するために、結果として点を合わせてが材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせてを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえている場合は、か、
入口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、テーパーが使用されされていない限など、り、入口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、に連絡するか、参加してレリーフ溝が必要になります。が必要に連絡するか、参加してなります。
出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、テーパーを手伝うことができる場合は、使用されしない限など、り、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。動され、きは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して同期のスポンサーシップによりせず、急速な動され、きに連絡するか、参加してなります。 スピンド

ルを送信してくが遅くなり、動きが長くなる可能性い場合は、、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。動され、きは進行中の作業です。ほんのハンドブックは進行中の作業です。わずかな回りまたは反転する速度を定義するしかかからないかもしれません。 数回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。パスが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のした後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してス
ピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、上げる場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、移動され、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。大部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、が必要に連絡するか、参加してなり、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、移動され、中の作業です。に連絡するか、参加して非常に連絡するか、参加して重いカット
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が発生し続けました。します。 これは進行中の作業です。、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、に連絡するか、参加して逃げることができます。カットされている金属プレートの上に少し水があると、そげ溝が必要になります。を手伝うことができる場合は、設ける場合は、か、ねじ切り中の作業です。に連絡するか、参加してスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、変更する許可しないことで回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄できま
す。
ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最終的ライセンシーであるな位置されます。は進行中の作業です。、ドライブラインのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からに連絡するか、参加してなります。 穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、から工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり外すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、めねじを手伝うことができる場合は、使用されして安
全に機な Z移動され、が必要に連絡するか、参加してなります。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 アクは進行中の作業です。ティブな平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がは進行中の作業です。 ZX平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がでは進行中の作業です。ありません
 X-や Y-などのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードが指定しました。されている場合は、
 R-degression値は進行中の作業です。 1.0未満のです。
 必要な単な方法が求められました。語を提案し、がすべて指定しました。されている場合は、わけでは進行中の作業です。ありません
 P-、J-、K-または進行中の作業です。 H-は進行中の作業です。負のです
 E-がドライブラインのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。半分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、より大きい

HAL 接続するためのコードを作成しました。G76 が機能しなくなったする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピンスピンドルを送信してく.N.at-speed とエンコーダー.n.phase-Z を手伝うことができる場合は、 HAL

ファイルを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があります。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、モーションセクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい。

技術情報が含まれています。G76 のハンドブックは進行中の作業です。固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、G33 スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップによりモーションに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G33

技術情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
サンプルを送信してくプログラムのメンバーに連絡するか、参加して g76.ngc は進行中の作業です。、G76固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しており、sim /lathe.ini構成されました。を手伝うことができる場合は、使用されして任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。

のハンドブックは進行中の作業です。マシンでプレビューおよび実行できます。
G76 の例
G0 Z-0.5 X0.2

G76 P0.05 Z-1 I-.075 J0.008 K0.045 Q29.5 L2 E0.045

このハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。、G76 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のした後の月曜日に開催されました。、ツールを送信してくは進行中の作業です。最終位置されます。に連絡するか、参加してあります。 Q29.5 から右側に連絡するか、参加して入口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、パス、
L2E0.045 から左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加して出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、パスが表示されます。 白になりました。い線からの逸脱がは進行中の作業です。カッティングムのメンバーに連絡するか、参加してーブです。

図 5-55
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4.3.40 固定サイクル
このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、定しました。型フライス盤を制御するサイクは進行中の作業です。ルを送信してく G81 から G89 および定しました。型フライス盤を制御するサイクは進行中の作業です。ルを送信してくストップ G80 に連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、現します。在選択されましされている場合は、平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して対して実行されます。 9 つのハンドブックは進行中の作業です。平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、選択されましでき

ます。 このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション全に機体を手伝うことができる場合は、通して、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。は進行中の作業です。 XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが選択されましされている場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。 別を停止します。
のハンドブックは進行中の作業です。平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが選択されましされた場合は、のハンドブックは進行中の作業です。動され、作は進行中の作業です。類似デカルトシステムの回転単位しており、正しい単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 たとえば、G17.1平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が
では進行中の作業です。、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。 W に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。っており、位置されます。または進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。 U と V で指定しました。されます。このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、命令する
のハンドブックは進行中の作業です。 X、Y、Z を手伝うことができる場合は、 U、V、W に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえます。 未満の。
回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。、定しました。型フライス盤を制御するサイクは進行中の作業です。ルを送信してくでは進行中の作業です。使用されできません。 アクは進行中の作業です。ティブプレーンが XYZ ファミリのハンドブックは進行中の作業です。いずれかである場合は、場

合は、、UVW軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。許可されません。 同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、アクは進行中の作業です。ティブな平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが UVW ファミリのハンドブックは進行中の作業です。いずれかである場合は、場合は、、XYZ

軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。許可されません。
1.1.1.1 普通の言葉の歴史言葉

すべてのハンドブックは進行中の作業です。固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、選択されましされた平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がと Rワードに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、X、Y、Z、または進行中の作業です。 U、V、W グルを送信してくープを手伝うことができる場合は、使用され
します。 R（通常は進行中の作業です。リトラクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所位置されます。は進行中の作業です。、現します。在選択されましされている場合は、平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して垂直な軸の移動を協調制御できます。（XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 Z

軸の移動を協調制御できます。など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。っています。一部のハンドブックは進行中の作業です。固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくでは進行中の作業です。、追加してのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数が使用されされます。
4.3.40.1 スティッキーワード

固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、同じサイクは進行中の作業です。ルを送信してくが連続するためのコードを作成しました。する場合は、複数行のハンドブックは進行中の作業です。コードで使用されされる場合は、ときに連絡するか、参加して、そのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して使用されす
る場合は、必要がある場合は、が、残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。行では進行中の作業です。オプションである場合は、場合は、、番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、スティッキーと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。びます。 スティッキー番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、
異なります。なる場合は、ように連絡するか、参加して明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされていない場合は、、残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。行でそのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。 R番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。常に連絡するか、参加してスティッ
キーです。
増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードでは進行中の作業です。、X、Y、および R のハンドブックは進行中の作業です。数値は進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。からのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、として扱う必要があります（われ、Z は進行中の作業です。 Z を手伝うことができる場合は、含まれています。む移動され、が行わ

れる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。からのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、として扱う必要があります（われます。 絶対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードでは進行中の作業です。、X、Y、R、および Z のハンドブックは進行中の作業です。数値は進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座
標です。系は最初は混乱する可能性があります。でのハンドブックは進行中の作業です。絶対位置されます。です。

4.3.40.2 サイクルをテストする繰り返すり速度返すす
L番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。オプションであり、繰り返します。り返す可能性があります。しのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、表します。 L = 0 は進行中の作業です。許可されていません。 リピート機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されす

る場合は、場合は、、通常は進行中の作業です。インクは進行中の作業です。リメンタルを送信してく距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードで使用されされる場合は、ため、同じ一連のハンドブックは進行中の作業です。モーションが直線からの逸脱がに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って等間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューに連絡するか、参加して
配置されます。された複数のハンドブックは進行中の作業です。場所で繰り返します。り返す可能性があります。されます。 XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが選択されましされたインクは進行中の作業です。リメンタルを送信してくモードで L-が 1 より大きい場
合は、、X と Y のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。、指定しました。された X と Y のハンドブックは進行中の作業です。数値を手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 X と Y のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。（最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ゴーアラウンド）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。に連絡するか、参加して加して算します。す
る場合は、ことに連絡するか、参加してよって決定しました。されます。 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ゴーアラウンドのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。 X位置されます。と Y位置されます。（繰り返します。り返す可能性があります。し）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 したがって、L10

を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、と、10 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくが得られるソフトウェアとそれられます。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。場所からのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。 X、Y に連絡するか、参加してなります。 R
と Z のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。繰り返します。り返す可能性があります。し中の作業です。に連絡するか、参加して変化し、スクリプトを作成するための多くの試みしません。 L番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。粘着きます性があります。がありません。 絶対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードでは進行中の作業です。、L> 1 は進行中の作業です。、同じ場
所で同じサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、数回りまたは反実行する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。Lワードを手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるする場合は、ことは進行中の作業です。、L = 1 を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、ことと同じで
す。
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4.3.40.3 リトラクトモード
各ドライブには、リピートのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。リトラクは進行中の作業です。ト移動され、のハンドブックは進行中の作業です。高さ（以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。では進行中の作業です。クは進行中の作業です。リア Z と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。 Z位置されます。（R位
置されます。より上でリトラクは進行中の作業です。トモードが G98、OLD_Z）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、または進行中の作業です。それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 R位置されます。に連絡するか、参加して。 G98G99 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参
照してください。してください。

4.3.40.4 固定サイクルエラー
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してく中の作業です。に連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。ワードがすべて欠です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでしている場合は、、
 異なります。なる場合は、グルを送信してくープ（XYZ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（UVW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードが一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して使用されされ、
 P番号すべてを外部とリンクするが必要であり、負ののハンドブックは進行中の作業です。 P番号すべてを外部とリンクするが使用されされます。
 正のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加して評価なされない L数が使用されされます。
 回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きは進行中の作業です。、固定しました。のハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してく中の作業です。に連絡するか、参加して使用されされます。
 逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してく中の作業です。に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなります。
 または進行中の作業です。、カッター補正は進行中の作業です。、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してく中の作業です。に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなります。
XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、Z番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。スティッキーであり、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 Z番号すべてを外部とリンクするが欠です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでしており、同じ固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくがまだアクは進行中の作業です。ティブでは進行中の作業です。ありませんでした。
 または進行中の作業です。、R番号すべてを外部とリンクするが Z番号すべてを外部とリンクするよりも小さな改善を要求さい。
他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、エラー条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。上記のハンドブックは進行中の作業です。 XY 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して類似デカルトシステムの回転単位しています。

4.3.40.5 予備的なセッションおよび速度オーバーライドスイッチ中間の動きの歴史動きき
予備を手伝うことができる場合は、動され、作は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。フライス盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。缶詰サイクルでの送り増分サイクは進行中の作業です。ルを送信してくに連絡するか、参加して共通する場合は、一連のハンドブックは進行中の作業です。動され、作です。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 Z位置されます。が R位置されます。より下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して

ある場合は、場合は、、Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 R位置されます。に連絡するか、参加して急速に連絡するか、参加して移動され、します。 これは進行中の作業です。、L のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、1回りまたは反だけ発生し続けました。します。
さらに連絡するか、参加して、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提と各ドライブには、繰り返します。り返す可能性があります。しで、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 1 つまたは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。動され、きが行われます。

1. XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して平行な、指定しました。された XY位置されます。へのハンドブックは進行中の作業です。急速な移動され、。
2. Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、まだ R位置されます。に連絡するか、参加してない場合は、は進行中の作業です。、R位置されます。に連絡するか、参加してすばやく移動され、します。
別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差ががアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、予備を手伝うことができる場合は、動され、作と中の作業です。間が経つにつれて動され、作は進行中の作業です。類似デカルトシステムの回転単位しています。

4.3.40.6 なぜ固定サイクルを使用するのですか？固定サイクルをテストする使用するの歴史で動作すか？
固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、理由でリミットスイッチをホームスイッチは進行中の作業です。少なくともなくとも 2 つあります。 1 つ目を集めたは進行中の作業です。、コードのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて済みます。性があります。です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ボアを手伝うことができる場合は、実行

する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、数行のハンドブックは進行中の作業です。コードが必要です。
G81 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、 1 は進行中の作業です。、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくモード内で 10 行のハンドブックは進行中の作業です。 G コードを手伝うことができる場合は、含まれています。む 8 つのハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。す

る場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくに連絡するか、参加して 5本のハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、使用されして同じ 8 つのハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。セットを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。
します。 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、とまったく同じパスを手伝うことができる場合は、たどったり、同じ順序を指定します。でドリルを送信してくしたりする場合は、ことは進行中の作業です。ありません。 しかし、良したいと考えていました
い缶詰サイクルでの送り増分サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加して作成されました。経つにつれて済みます。は進行中の作業です。明したこのペーパーを参照してください。白になりました。である場合は、は進行中の作業です。ずです。
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Note

行番号が存在しない場合、は必要ありませんが独立していない場合でも、、これらの例を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が明する確に見つかりましたするのに見つかりました役立していない場合でも、ちます
8 つのハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、

N100 G90 G0 X0 Y0 Z0 (move coordinate home)
N110 G1 F10 X0 G4 P0.1
N120 G91 G81 X1 Y0 Z-1 R1 L4(canned drill cycle)
N130 G90 G0 X0 Y1
N140 Z0
N150 G91 G81 X1 Y0 Z-0.5 R1 L4(canned drill cycle)
N160 G80 (turn off canned cycle)
N170 M2 (program end)

上記のハンドブックは進行中の作業です。 2 行目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。 G98 は進行中の作業です。、指定しました。された R値よりも高いため、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。 Z のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して戻ると、る場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

正方形のハンドブックは進行中の作業です。 12個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、Lワードを手伝うことができる場合は、使用されして、同じG81 モーションモード内のハンドブックは進行中の作業です。連続するためのコードを作成しました。する場合は、コードブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して
対して一連のハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ドリルを送信してくサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。す方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。 ここでは進行中の作業です。、キャンドモーションモードで 5 行
のハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、使用されして 12個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、作成されました。します。

N1000 G90 G0 X0 Y0 Z0 (move coordinate home)
N1010 G1 F50 X0 G4 P0.1
N1020 G91 G81 X1 Y0 Z-0.5 R1 L4 (canned drill cycle)
N1030 X0 Y1 R0 L3 (repeat)
N1040 X-1 Y0 L3 (repeat)
N1050 X0 Y-1 L2 (repeat)
N1060 G80 (turn off canned cycle)
N1070 G90 G0 X0 (rapid move home)
N1080 Y0
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N1090 Z0
N1100 M2 (program end)

固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 2 つ目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。理由でリミットスイッチをホームスイッチは進行中の作業です。、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、それらすべてが事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、とリ
ターンを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。し、予測および制御するできる場合は、ことです。

4.3.41 G80固定サイクルの変更キャンセル
G80-固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくモーダルを送信してくモーションを手伝うことができる場合は、キャンセルを送信してくします。 G80 は進行中の作業です。モーダルを送信してくグルを送信してくープ 1 のハンドブックは進行中の作業です。一部である場合は、ため、

モーダルを送信してくグルを送信してくープ 1 から他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 G コードを手伝うことができる場合は、プログラミングする場合は、と、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくもキャンセルを送信してくされます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。、G80 がアクは進行中の作業です。ティブなときに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされます。
G80 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

G90 G81 X1 Y1 Z1.5 R2.8 (absolute distance canned cycle)
G80 (turn off canned cycle motion)
G0 X0 Y0 Z0 (rapid move to coordinate home)

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。コードと同じ最終位置されます。とマシン状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。
G0 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

G90 G81 X1 Y1 Z1.5 R2.8 (absolute distance canned cycle)
G0 X0 Y0 Z0 (rapid move to coordinate home)

最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。セットのハンドブックは進行中の作業です。利点を合わせては進行中の作業です。、G80 ラインが G81缶詰サイクルでの送り増分サイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。らかに連絡するか、参加してオフに連絡するか、参加してする場合は、ことです。 ブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。
セットで、プログラマーは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行で行われる場合は、ように連絡するか、参加して、G0 または進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。モーションモード Gワードでモーションを手伝うことができる場合は、
オンに連絡するか、参加して戻ると、す必要があります。
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固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくが G80 または進行中の作業です。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。モーションワードでオフに連絡するか、参加してされていない場合は、、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、X、Y、または進行中の作業です。
Zワードを手伝うことができる場合は、含まれています。むコードのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されして繰り返します。り返す可能性があります。されます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。キャプションに連絡するか、参加して示すよ
うに連絡するか、参加して、8 つのハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。セットを手伝うことができる場合は、ドリルを送信してく（G81）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所します。
G80 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、 1

N100 G90 G0 X0 Y0 Z0 (coordinate home)
N110 G1 X0 G4 P0.1
N120 G81 X1 Y0 Z0 R1 (canned drill cycle)
N130 X2
N140 X3
N150 X4
N160 Y1 Z0.5
N170 X3
N180 X2
N190 X1
N200 G80 (turn off canned cycle)
N210 G0 X0 (rapid move home)
N220 Y0
N230 Z0
N240 M2 (program end)

Note

最初に見つかったファイルが使用の 4 つの穴コマンドを含めることは問題ありません。の後で z 位レベルの制御が置すが独立していない場合でも、変化します。 これらのすること標準的なに見つかりました注意して使用してください。してください。 また、これは行番号が存在しない場合、に見つかりました何らかの価値がらかの価値であることを確認してくが独立していない場合でも、
ある数少しずつ増やすことをお勧めします。 ない場所と名前を示します。の 1 つであり、読み取って、複数のサブファイルのタブページを作成できます。者に特定のコード行を示すことができます。に見つかりました特定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しのコード行を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が示されませすこと標準的なが独立していない場合でも、できます。

図 5-56
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次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。 G0 は進行中の作業です。 G81 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してする場合は、ため、行 N200 でのハンドブックは進行中の作業です。 G80 のハンドブックは進行中の作業です。使用されは進行中の作業です。オプションです。 ただし、例としては、 1 に連絡するか、参加して
示すように連絡するか、参加して G80 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、缶詰サイクルでの送り増分のハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みやすくなります。 それがなければ、N120 と N200 のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。が固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくに連絡するか、参加して属している場合は、ことは進行中の作業です。それほど明したこのペーパーを参照してください。白になりました。では進行中の作業です。ありません。

4.3.42 G81ドリルサイクル
G81 (X- Y- Z-) or (U- V- W-) R- L-

G81 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。
サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったします。
1. 予備を手伝うことができる場合は、動され、作と中の作業です。間が経つにつれて動され、作のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、予備を手伝うことができる場合は、動され、作。
2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 Z位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。
3. Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、Z を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、ために連絡するか、参加して急速に連絡するか、参加して移動され、します。
例としては、 1-絶対位置されます。G81現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が（X1、Y2、Z3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所であり、NC コードのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行が解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされる場合は、とします。

G90 G98 G81 X4 Y5 Z1.5 R2.8
これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、絶対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード（G90）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と OLD_Z リトラクは進行中の作業です。トモード（G98）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が必要であり、G81 ドリルを送信してくサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、

1回りまたは反実行する場合は、必要があります。
X値と X位置されます。は進行中の作業です。 4 です。

Y値と Y位置されます。は進行中の作業です。 5 です。
Z値と Z位置されます。は進行中の作業です。 1.5 です。
R値とクは進行中の作業です。リア Z は進行中の作業です。 2.8 です。 OLD_Z は進行中の作業です。 3 です。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。動され、きが起こります：
1. XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して平行な（X4、Y5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。急速な移動され、
2. 早送りは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行に連絡するか、参加して（Z2.8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して移動され、します。
3. （Z1.5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行に連絡するか、参加して移動され、します
4. Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行な（Z3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。急速な移動され、
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例としては、 2-相対位置されます。G81現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が（X1、Y2、Z3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所であり、NC コードのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行が解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされる場合は、とします。
G91 G98 G81 X4 Y5 Z-0.6 R1.8 L3

これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード（G91）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と OLD_Z リトラクは進行中の作業です。トモード（G98）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が必要です。 また、G81 ドリルを送信してくサイ
クは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、 3回りまたは反繰り返します。り返す可能性があります。す必要があります。 X値は進行中の作業です。 4、Y値は進行中の作業です。 5、Z値は進行中の作業です。-0.6、R値は進行中の作業です。 1.8 です。 初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。 X位置されます。は進行中の作業です。 5（= 1 

+ 4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。 Y位置されます。は進行中の作業です。 7（= 2 + 5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、クは進行中の作業です。リアな Z位置されます。は進行中の作業です。 4.8（= 1.8 + 3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、Z位置されます。は進行中の作業です。 4.2（= 4.8-0.6）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
OLD_Z は進行中の作業です。 3 です。

OLD_Z <return>クは進行中の作業です。リア Z である場合は、ため、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。予備を手伝うことができる場合は、移動され、は進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。った（X1、Y2、Z4.8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。最大急速移動され、です。
最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。繰り返します。り返す可能性があります。しは進行中の作業です。 3回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。動され、きで構成されました。されます。
1. XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して平行な（X5、Y7）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。急速な移動され、
2. （Z4.2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行に連絡するか、参加して移動され、します
3. Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行な（X5、Y7、Z4.8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。急速な移動され、

2回りまたは反目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。繰り返します。り返す可能性があります。しは進行中の作業です。 3回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。動され、きで構成されました。されます。 X位置されます。は進行中の作業です。 9（= 5 + 4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してリセットされ、Y位置されます。は進行中の作業です。 12（= 7 + 

5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してリセットされます。
1. XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して平行な（X9、Y12、Z4.8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。急速な移動され、
2. （X9、Y12、Z4.2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行に連絡するか、参加して移動され、します
3. Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行な（X9、Y12、Z4.8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。急速な移動され、

3回りまたは反目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。繰り返します。り返す可能性があります。しは進行中の作業です。 3回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。動され、きで構成されました。されます。 X位置されます。は進行中の作業です。 13（= 9 + 4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してリセットされ、Y位置されます。は進行中の作業です。 17（= 12 + 

5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してリセットされます。
1. XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して平行な（X13、Y17、Z4.8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。急速な移動され、
2. （X13、Y17、Z4.2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行に連絡するか、参加して移動され、します
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3. Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行な（X13、Y17、Z4.8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。急速な移動され、

例としては、 3-相対位置されます。G81 ここで、コードのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 G81 ブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、実行する場合は、としますが、（X1、Y2、Z3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からでは進行中の作業です。なく
（X0、Y0、Z0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から実行します。

G90 G98 G81 X4 Y5 Z1.5 R2.8
OLD_Z は進行中の作業です。 R値を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、および回りまたは反っている場合は、ため、モーションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。何も追加してされませんが、Z のハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより値が R で指定しました。された値よ

りも小さな改善を要求さいため、予備を手伝うことができる場合は、移動され、中の作業です。に連絡するか、参加して最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 Z移動され、が発生し続けました。します。
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例としては、 4-絶対G81R> Z これは進行中の作業です。、コードのハンドブックは進行中の作業です。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。 g81 ブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。モーションパスのハンドブックは進行中の作業です。プロットです。
G91 G98 G81 X4 Y5 Z-0.6 R1.8 L3

このハンドブックは進行中の作業です。プロットは進行中の作業です。（X0、Y0、Z0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で始するために、結果としてまる場合は、ため、インタープリターは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 Z0 と R1.8 を手伝うことができる場合は、追加してし、そのハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加してす
ばやく移動され、します。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 Z移動され、後の月曜日に開催されました。、繰り返します。り返す可能性があります。し機能しなくなったは進行中の作業です。例としては、 3 と同じように連絡するか、参加して機能しなくなったし、最終的ライセンシーであるな Z深くに入る前に、その質問に答えようとします。度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 R値より 0.6

低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くなります。

例としては、 5-相対位置されます。R> Z

G90 G98 G81 X4 Y5 Z-0.6 R1.8
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このハンドブックは進行中の作業です。プロットは進行中の作業です。（X0、Y0、Z0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で始するために、結果としてまる場合は、ため、インタープリターは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 Z0 と R1.8 を手伝うことができる場合は、追加してし、例としては、 4 のハンドブックは進行中の作業です。よう
に連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加して高速移動され、します。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 Z移動され、のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、X4Y5へのハンドブックは進行中の作業です。高速移動され、が行われます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、最終的ライセンシーであるな Z深くに入る前に、その質問に答えようとします。度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。
R値より 0.6低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くなります。 繰り返します。り返す可能性があります。し関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、Z を手伝うことができる場合は、同じ場所に連絡するか、参加して再び移動され、させます。

4.3.43 G82ドリルサイクル、ドゥエル付き
G82 (X- Y- Z-) or (U- V- W-) R- L- P-

G82 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。底に連絡するか、参加してドウェルを送信してくを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。
1. 予備を手伝うことができる場合は、動され、作と中の作業です。間が経つにつれて動され、作のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、予備を手伝うことができる場合は、動され、作。
2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 Z位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。
3. P秒間が経つにつれて滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令します。
4. Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、Z を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、ために連絡するか、参加して急速に連絡するか、参加して移動され、します。

G82固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。動され、きは進行中の作業です。 G81 と同じように連絡するか、参加して見したのはそこでした。えますが、Z ムのメンバーに連絡するか、参加してーブのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部に連絡するか、参加してドウェルを送信してくが追加してされています。 ド
ウェルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さは進行中の作業です。、G82 ブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 Pワードで指定しました。されます。

4.3.44 G83ペックドリルサイクル
G83 (X- Y- Z-) or (U- V- W-) R- L- Q-

G83 サイクは進行中の作業です。ルを送信してく（多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ペックは進行中の作業です。ドリルを送信してくと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、切りくず破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは壊して取り除くことです。そのためを手伝うことができる場合は、伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダう深くに入る前に、その質問に答えようとします。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、加して工または進行中の作業です。フライス盤を制御する
加して工を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。 このハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくでのハンドブックは進行中の作業です。リトラクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。、切りくずのハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり除する必要があります。き、長し続けるにつれて、いストリンガー（アルを送信してく
ミニウムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけする場合は、ときに連絡するか、参加して一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるです）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します。 このハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ったデルを送信してくタ増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、表す Q番
号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてります。 G98 が有効になっていません。な場合は、でも、最終的ライセンシーであるな深くに入る前に、その質問に答えようとします。さのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。リトラクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。常に連絡するか、参加してリトラクは進行中の作業です。ト平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加してなります。 最後の月曜日に開催されました。
のハンドブックは進行中の作業です。撤回りまたは反は進行中の作業です。、有効になっていません。な G98 / 99 を手伝うことができる場合は、尊重します。 G83 は進行中の作業です。 G81 と同じように連絡するか、参加して機能しなくなったしますが、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけ作業です。中の作業です。に連絡するか、参加してリトラクは進行中の作業です。ト
が追加してされます。
1. 予備を手伝うことができる場合は、動され、作と中の作業です。間が経つにつれて動され、作のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、予備を手伝うことができる場合は、動され、作。
2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、デルを送信してくタだけ下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して移動され、する場合は、か、Z位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。どちらか浅い方に移動します。い方に連絡するか、参加して移動され、します。
3. Rワードで指定しました。されたリトラクは進行中の作業です。ト平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加してすばやく戻ると、ります。
4. 少なくともし後の月曜日に開催されました。退させます。して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。底に連絡するか、参加してすばやく戻ると、ります。
5. 手順 2 で Z位置されます。に連絡するか、参加して到達する場合は、まで、手順 2、3、および 4 を手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。します。
6. と 2 で Z座に連絡するか、参加して集する場合は、ます、他の国における登録商標です。 2、3、お 4 を手伝うことができる場合は、到ます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 Q数が負のまたは進行中の作業です。ゼロです。
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4.3.45 G84右側タッピングサイクル、ドウェルタッピングサイクル、ドウェル
G84 (X- Y- Z-) or (U- V- W-) R- L- P- $-

G84 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、フローティングチャックは進行中の作業です。でタッピングし、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。底に連絡するか、参加して留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令まる場合は、ように連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されています。
1. 予備を手伝うことができる場合は、動され、作と中の作業です。間が経つにつれて動され、作のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、予備を手伝うことができる場合は、動され、作。
2. フィードと速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。オーバーライドを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
3. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 Z位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。
4. 選択されまししたスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします（$パラメーターで選択されまし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
5. スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
6. P秒間が経つにつれて滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令します。
7. Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で移動され、して、Z を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアします
8. フィードと速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。オーバーライドを手伝うことができる場合は、元できるようにします。に連絡するか、参加して戻ると、すと、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してなります

ドウェルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さは進行中の作業です。、G84 ブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 Pワードで指定しました。されます。 ねじ山のハンドブックは進行中の作業です。ピッチは進行中の作業です。 F を手伝うことができる場合は、 S で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これったものハンドブックは進行中の作業です。です。例としては、
では進行中の作業です。、S100F125 は進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたり 1.25MM のハンドブックは進行中の作業です。ピッチを手伝うことができる場合は、与えられます。えます。

4.3.46 G85ボーリングサイクル、フィードアウト
G85 (X- Y- Z-) or (U- V- W-) R- L-

G85 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、ボーリングまたは進行中の作業です。リーマ加して工を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしていますが、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、あけまたは進行中の作業です。フライス盤を制御するに連絡するか、参加して使用されする場合は、こと
もできます。
1. 予備を手伝うことができる場合は、動され、作と中の作業です。間が経つにつれて動され、作のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、予備を手伝うことができる場合は、動され、作。
2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。み Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 Z位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。
3. 初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより Z よりも低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い場合は、は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で R平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がへのハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、後の月曜日に開催されました。退させます。させます。
4. トラバース速度の成功を収めたものもありました。で後の月曜日に開催されました。退させます。して Z を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアします。

4.3.47 G86ボーリングサイクル、スピンドルストップ、ラピッドムーブアウト
G86 (X- Y- Z-) or (U- V- W-) R- L- P- $-

G86 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。退させます。屈したりします。 ほとんどの金を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。 このハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくでは進行中の作業です。、滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令する場合は、秒数に連絡するか、参加して P番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されします。
1. 予備を手伝うことができる場合は、動され、作と中の作業です。間が経つにつれて動され、作のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、予備を手伝うことができる場合は、動され、作。
2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。み Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 Z位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。
3. 速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。パッキング速度の成功を収めたものもありました。でざ軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 Z位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。
4. 選択されまししたスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。 （$パラメーターで選択されまし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
5. Z軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、Z を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、ために連絡するか、参加して急速に連絡するか、参加して移動され、します。
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6. スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、進行方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して再起動され、します。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 このハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくが実行される場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、スピンドルを送信してくは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するしていません。

4.3.48 G87バックボーリングサイクル
このハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。現します。在、LinuxCNC では進行中の作業です。実装にされていません。 受けました。け入れられますが、動され、作は進行中の作業です。定しました。義するされていません。

4.3.49 G88ボーリングサイクル、スピンドルストップ、マニュアルアウト
このハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。現します。在、LinuxCNC では進行中の作業です。実装にされていません。 受けました。け入れられますが、動され、作は進行中の作業です。定しました。義するされていません。

4.3.50 G89ボーリングサイクル、ドウェル、フィードアウト
G89 (X- Y- Z-) or (U- V- W-) R- L- P-

G89 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。退させます。屈したりします。 ほとんどの金を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。 このハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくでは進行中の作業です。、P番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されします。ここで、P は進行中の作業です。滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令する場合は、秒
数を手伝うことができる場合は、指定しました。します。
1. 予備を手伝うことができる場合は、動され、作と中の作業です。間が経つにつれて動され、作のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、予備を手伝うことができる場合は、動され、作。
2. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。でのハンドブックは進行中の作業です。み Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、 Z位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。
3. P秒間が経つにつれて滞留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令します。
4. Z を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。で Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、後の月曜日に開催されました。退させます。させます。

4.3.51 G90、G91距離モード
 G90-絶対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード絶対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードでは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。番号すべてを外部とリンクする（X、Y、Z、A、B、C、U、V、W）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。通常、現します。在アクは進行中の作業です。ティ

ブな座標です。系は最初は混乱する可能性があります。でのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、表します。 そのハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りのハンドブックは進行中の作業です。例としては、外は進行中の作業です。、G80G89 セクは進行中の作業です。ションで明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。されています。
 G91-増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードでは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。通常、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。からのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、表します。
G90 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

G90 (set absolute distance mode)
G0 X2.5 (rapid move to coordinate X2.5 including any offsets in effect)

G91 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
G91 (set incremental distance mode)
G0 X2.5 (rapid move 2.5 from current position along the X axis)

 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G0 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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4.3.52 G90.1、G91.1アーク距離モード
 G90.1-I、J、および K オフセットのハンドブックは進行中の作業です。絶対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード。 G90.1 が有効になっていません。な場合は、、I と J のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、 XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。

G2 / 3 で、XZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 J と K で指定しました。する場合は、必要があります。そうしないとエラーに連絡するか、参加してなります。
 G91.1-I、J、および K オフセットのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード。 G91.1 I、J、および K を手伝うことができる場合は、デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。動され、作に連絡するか、参加して戻ると、します。

4.3.53 G92座標系オフセット
G92 axes

警告
マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、目的なのポインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トに見つかりました配置すされた後でのみ、G92 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。してください。

G92 は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ポイントに連絡するか、参加して必要な座標です。（モーションなし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、持ちました。たせます。軸の移動を協調制御できます。ワードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、必要な軸の移動を協調制御できます。番号すべてを外部とリンクするが含まれています。ま
れます。 少なくともなくとも 1 つを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードは進行中の作業です。オプションです。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して
軸の移動を協調制御できます。ワードが使用されされていない場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットは進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加してなります。

G92 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、すべてのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてが移動され、します。 それらは進行中の作業です。、現します。在アクは進行中の作業です。ティブな座標です。系は最初は混乱する可能性があります。で現します。在制御するされ
ている場合は、ポイントのハンドブックは進行中の作業です。値が指定しました。された値に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して移動され、します。 座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせて（G53-G59.3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。同
じ距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。だけオフセットされています。

G92 は進行中の作業です。、パラメータ 5211-5219 に連絡するか、参加して格納するためのデされている場合は、値を手伝うことができる場合は、、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 X Y Z A B C U VW オフセット値として使用されし
ます。 パラメータ値は進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくで指定しました。されている場合は、ネイティブマシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。絶対マシン座標です。です。 G92

がアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、ini ファイルを送信してくで定しました。義するされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。がオフセットされます。 G92 に連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。いて軸の移動を協調制御できます。が入力さ
れなかった場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットは進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加してなります。

たとえば、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ポイントが X = 4 に連絡するか、参加してあり、現します。在アクは進行中の作業です。ティブな G92 オフセットがないとします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、G92X7

がプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされます。 これに連絡するか、参加してより、すべてのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてが X内で-3移動され、し、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ポイントが X = 7 に連絡するか、参加してなります。 こ
のハンドブックは進行中の作業です。-3 は進行中の作業です。パラメータ 5211 に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされます。

インクは進行中の作業です。リメンタルを送信してくディスタンスモード（G90 では進行中の作業です。なく G91）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所であっても、G92 のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。影響します。しません。
G92 が呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されたときに連絡するか、参加して、G92 オフセットがすでに連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、可能しなくなった性があります。があります。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、オフ

セットは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ポイントが指定しました。された値に連絡するか、参加してなる場合は、新しいバージョンのしいオフセットに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードが省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるされます。

LinuxCNC は進行中の作業です。、G92 オフセットを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとし、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。実行でそれらを手伝うことができる場合は、再利用されします。 これを手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぐために連絡するか、参加して、
G92.1 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、（それらを手伝うことができる場合は、消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切する場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所か、G92.2 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、（それらを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、-それらは進行中の作業です。まだ保
存のユーザーインターフェースとされている場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ことができます。

Note

G52 コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して、このオフセットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコすること標準的なもできます。 G92 と標準的な G52 の詳細が記載されている必要があります。、お勧めします。よび側面図を指します。それ
らが独立していない場合でも、どのように見つかりました相互作用できます。するかに見つかりましたついては、オフセットのセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。概要に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、パラメータのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

4.3.54 G92.1、G92.2リセットG92オフセット
 G92.1-G92 オフセットを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してし、パラメータ 5211-5219 を手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加してリセットします。
 G92.2-G92 オフセットを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してしますが、パラメータ 5211-5219 を手伝うことができる場合は、使用され可能しなくなったなままに連絡するか、参加してします。

Note

G92.1 は G92 オフセットのみを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がクリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアします。G コードで G53-G59.3座標系を基準にしたマシン単位であり、すべての角度は度です。オフセットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコするに見つかりましたは、
G10L2 または G10L20 のいずれかを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。します。

4.3.55 G92.3G92オフセットの変更復元
 G92.3-G92 オフセットを手伝うことができる場合は、パラメータ 5211〜5219 に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされている場合は、値に連絡するか、参加して設定しました。します

ある場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してで軸の移動を協調制御できます。オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。し、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してで同じオフセットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことができます。 最初に興味を持ちました。
のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加して G92。 これに連絡するか、参加してより、パラメータ 5211〜5219 が設定しました。されます。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用して
りのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、では進行中の作業です。 G92.1 を手伝うことができる場合は、使用されしないでください。 パラメータ値は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と保存のユーザーインターフェースとされ、2番
目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが起動され、する場合は、と復元できるようにします。されます。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として近くにありますくで G92.3 を手伝うことができる場合は、使用されします。 これに連絡するか、参加してより、
最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してで保存のユーザーインターフェースとされたオフセットが復元できるようにします。されます。

4.3.56 G93、G94、G95送りり速度なオプションモード
 G93-は進行中の作業です。逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてモードです。 逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて送り速度の成功を収めたものもありました。モードでは進行中の作業です。、Fワードは進行中の作業です。、移動され、が[1 を手伝うことができる場合は、 F値で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これった値]分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のす

る場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 たとえば、F値が 2.0 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、移動され、は進行中の作業です。 30 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、必要があります。
逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて送り速度の成功を収めたものもありました。モードがアクは進行中の作業です。ティブな場合は、、G1、G2、または進行中の作業です。 G3 モーションがある場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ラインに連絡するか、参加して F

ワードが表示される場合は、必要があり、G1、G2、または進行中の作業です。 G3 がないラインのハンドブックは進行中の作業です。 Fワードは進行中の作業です。無視されます。 逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて送
り速度の成功を収めたものもありました。モードであっても、G0（早送り）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所動され、作に連絡するか、参加しては進行中の作業です。影響します。しません。

 G94-は進行中の作業です。単な方法が求められました。位/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、モードです。 単な方法が求められました。位/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、送りモードでは進行中の作業です。、Fワードは進行中の作業です。、使用されされている場合は、長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位と 1 つまたは進行中の作業です。
複数のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、制御する点を合わせてが特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。インチ/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、、ミリメートルを送信してく/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、、または進行中の作業です。度の成功を収めたものもありました。/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で移動され、する場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、
意が作成されました。味を持ちました。する場合は、と解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされます。 動され、いています。

 G95-は進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位モードです 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位モードでは進行中の作業です。、Fワードは進行中の作業です。、使用されされている場合は、単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。
長し続けるにつれて、さと 1 つまたは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、制御する点を合わせてがスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたり特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。インチ数移動され、する場合は、必要があ
る場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。する場合は、と解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされます。 移動され、します。 G95 は進行中の作業です。スレッディングに連絡するか、参加しては進行中の作業です。適していません。スレッディン
グに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 G33 または進行中の作業です。 G76 を手伝うことができる場合は、使用されしてください。 G95 では進行中の作業です。、スピンドルを送信してく.N。スピードインを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があ
ります。 フィードが同期のスポンサーシップによりされる場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくは進行中の作業です。、$パラメータに連絡するか、参加してよって選択されましされます

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
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 逆タイムのメンバーに連絡するか、参加してフィードモードがアクは進行中の作業です。ティブであり、G1、G2、または進行中の作業です。 G3（明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるまたは進行中の作業です。暗黙のキー的ライセンシーである）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ラインに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。 Fワードがありません。

 G94 または進行中の作業です。 G95 に連絡するか、参加して切り替えるえた後の月曜日に開催されました。、新しいバージョンのしい送り速度の成功を収めたものもありました。が指定しました。されない

4.3.57 G96、G97スピンドル制御モード
G96 <D-> S- <$-> (Constant Surface Speed Mode)
G97 S- <$-> (RPM Mode)

 D-最大スピンドルを送信してく RPM

 S-表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が速度の成功を収めたものもありました。
 ’$ "-速度の成功を収めたものもありました。が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、スピンドルを送信してく。
 G96 D- S--は進行中の作業です。、毎分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、 S フィート（G20 が有効になっていません。な場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。毎分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、メートルを送信してく（G21 が有効になっていません。な場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。表
面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、選択されましします。 D-は進行中の作業です。オプションです。

G96 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。（オフセットとツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さを手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。 X0 が回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。である場合は、ことを手伝うことができる場合は、
確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。そうでない場合は、、LinuxCNC は進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのしません。 G96 は進行中の作業です。、半径と長さを含めることまたは進行中の作業です。直径と長さを含めること
モードのハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、受けました。けません。
選択されまししたスピンドルを送信してくで CSS モードを手伝うことができる場合は、実現します。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、M3 を手伝うことができる場合は、発行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、各ドライブには、スピンドルを送信してくに連絡するか、参加して対して連続するためのコードを作成しました。する場合は、 G96

コマンドを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。
 G97 は進行中の作業です。 RPM モードを手伝うことができる場合は、選択されましします。
G96 サンプルを送信してくライン

G96 D2500 S250 (set CSS with a max rpm of 2500 and a surface speed of 250)
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 S は進行中の作業です。 G96 で指定しました。されていません
 送り移動され、は進行中の作業です。、主軸の移動を協調制御できます。が回りまたは反転する速度を定義するしていないときに連絡するか、参加して G96 モードで指定しました。されます

4.3.58 G98、G99固定サイクルリターンレベル
 G98-このハンドブックは進行中の作業です。一連のハンドブックは進行中の作業です。 1 つまたは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。連続するためのコードを作成しました。した固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされる場合は、直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。があった位置されます。に連絡するか、参加して後の月曜日に開催されました。退させます。します。
 G99-固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 Rワードで指定しました。された位置されます。に連絡するか、参加して後の月曜日に開催されました。退させます。します。

G98 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、と、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、固定しました。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 Z位置されます。が、サイクは進行中の作業です。ルを送信してくで指定しました。された R値よりも
高い場合は、、Z戻ると、り位置されます。として使用されされます。 低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い場合は、は進行中の作業です。、R値が使用されされます。 Rワードは進行中の作業です。、絶対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードと
増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードで異なります。なる場合は、意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、持ちました。ちます。
G98原点を合わせてへのハンドブックは進行中の作業です。撤回りまたは反
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G0 X1 Y2 Z3
G90 G98 G81 X4 Y5 Z-0.6 R1.8 F10

上記のハンドブックは進行中の作業です。 2 行目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。 G98 は進行中の作業です。、指定しました。された R値よりも高いため、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。 Z のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して戻ると、る場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより（G98）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がは進行中の作業です。、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーである（G80）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。暗黙のキー的ライセンシーである（サイクは進行中の作業です。ルを送信してくでは進行中の作業です。ないモーションコード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、サイ

クは進行中の作業です。ルを送信してくモーションモードが破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは棄されされる場合は、とリセットされます。 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくモード（G81 から G83 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、切り替えるえても、
初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりプレーンは進行中の作業です。リセットされません。 一連のハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してく中の作業です。に連絡するか、参加して G98 と G99 を手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、ことができます。

4.4 Mコード

4.4.1 Mコードクイックリファレンステーブル
コード 説明したこのペーパーを参照してください。
M0 M1 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった
M2 M30 プログラムのメンバーに連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の
M60 パレット交換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった
M3 M4 M5 スピンドルを送信してく制御する
M6 工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な
M7 M8 M9 クは進行中の作業です。ーラント制御する
M19 スピンドルを送信してくオリエンテーション
M48 M49 フィードとスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。オーバーライドのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試み/

無効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試み
M50 フィードオーバーライド制御する
M51 スピンドルを送信してくオーバーライド制御する
M52 アダプティブフィードコントロールを送信してく
M53 フィードストップコントロールを送信してく
M61 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、
M62-M65 出力制御する
M66 入力制御する
M67 アナのロビーでログ出力制御する
M68 アナのロビーでログ出力制御する
M70 モーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースと
M71 保存のユーザーインターフェースとされたモーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、
M72 モーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、復元できるようにします。
M73 自動され、復元できるようにします。モーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースと
M98 M99 サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してからのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しと戻ると、り
M100-M199 ユーザー定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。 M コード
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4.4.2 M0、M1プログラムの変更一時停止モード
 M0-実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったします。 LinuxCNC は進行中の作業です。自動され、モードのハンドブックは進行中の作業です。ままである場合は、ため、MDI およ

びそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。手動され、アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。有効になっていません。に連絡するか、参加してなりません。 再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行でプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが再起動され、します。
 M1-オプションのハンドブックは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなったスイッチがオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったします。 LinuxCNC

は進行中の作業です。自動され、モードのハンドブックは進行中の作業です。ままである場合は、ため、MDI およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。手動され、アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。有効になっていません。に連絡するか、参加してなりません。 再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびボタンを手伝うことができる場合は、押すか
すと、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行でプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが再起動され、します。

Note

M0 と標準的な M1 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が MDI モードでプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がしても問題のトラブルシューティング（ありませんが独立していない場合でも、、MDI モードの通してい常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはの動きが独立していない場合でも、作は入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。の各行の後
で停止するまでの時間が長すぎると思われるするため、効にする必要があります。 ドライバーが果は無視されます。はお勧めします。そらく目立していない場合でも、たないでしょう。

4.4.3 M2、M30プログラム終了しました
 M2-プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 Cycle Start（Axis GUI のハンドブックは進行中の作業です。「R」）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、押すかすと、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。からプログラムのメンバーに連絡するか、参加して

が再起動され、します。
 M30-パレットシャトルを送信してくを手伝うことができる場合は、交換に使用される、より安価なし、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 Cycle Start を手伝うことができる場合は、押すかすと、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。からプロ

グラムのメンバーに連絡するか、参加してが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。
これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。両方とも次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。効になっていません。果があります。
1. 自動され、モードから MDI モードに連絡するか、参加して変更する許可します。
2. 原点を合わせてオフセットは進行中の作業です。デフォルを送信してくトに連絡するか、参加して設定しました。されています（G54 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
3. 選択されましした平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して設定しました。されます（G17 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
4. 距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードは進行中の作業です。絶対モード（G90 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。されます。
5. 送り速度の成功を収めたものもありました。モードは進行中の作業です。、1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位に連絡するか、参加して設定しました。されます（G94 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
6. 送りと速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。オーバーライドは進行中の作業です。オンに連絡するか、参加して設定しました。されています（M48 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
7. カッター補正がオフに連絡するか、参加してなっています（G40 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
8. スピンドルを送信してくが停止された、またはまったく機能しなくなったします（M5 のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
9. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。モーションモードは進行中の作業です。フィードに連絡するか、参加して設定しました。されています（G1 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
10. クは進行中の作業です。ーラントがオフに連絡するか、参加してなっています（M9 のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

Note

M2 / M30以降をインストールする必要があります。のコード行は実行されません。 Cycle Start を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が押しすと標準的な、ファイルの制御がの先頭からプログラムが開からプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、開
始めることは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはされます。
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警告
％を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して G コードを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がラップしても、プログラムを制御する方法を下位レベルの制御が終了と標準的な同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がこと標準的なはできません。 ％を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。しても実行
されないこと標準的なの詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、ファイルの制御が要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

4.4.4 M60パレット変更の変更一時停止モード
 M60-パレットシャトルを送信してくを手伝うことができる場合は、交換に使用される、より安価なしてから、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったします（オプションのハンドブックは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなった

スイッチのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくスタートボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行からプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが再起動され、します。

4.4.5 M3、M4、M5スピンドル制御
 M3 [$ n]-選択されまししたスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、 S速度の成功を収めたものもありました。で時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して始するために、結果として動され、します。
 M4 [$ n]-選択されまししたスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、 S速度の成功を収めたものもありました。で反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して始するために、結果として動され、します。
 M5 [$ n]-選択されまししたスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。

$を手伝うことができる場合は、使用されして、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、操作します。 $を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるする場合は、と、コマンドは進行中の作業です。デフォルを送信してくトでスピンドルを送信してくで動され、作し
ます。0$ -1 を手伝うことができる場合は、使用されして、すべてのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブなスピンドルを送信してくで動され、作します。

このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、スピンドルを送信してく 0、1、および 2 を手伝うことができる場合は、異なります。なる場合は、速度の成功を収めたものもありました。で同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
S100 $0
S200 $1
S300 $2
M3 $-1

このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、スピンドルを送信してく 1 を手伝うことができる場合は、逆に連絡するか、参加してしますが、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。方に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するさせたままに連絡するか、参加してします。
M4 $1

そして、これに連絡するか、参加してよりスピンドルを送信してく 2 が停止された、またはまったく機能しなくなったし、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するしたままに連絡するか、参加してなります。
M5 $2

$を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるする場合は、と、動され、作は進行中の作業です。シングルを送信してくスピンドルを送信してくマシンのハンドブックは進行中の作業です。通常とまったく同じに連絡するか、参加してなります。
S スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。がゼロに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、M3 または進行中の作業です。 M4 を手伝うことができる場合は、使用されしても問題でした。この時までに、ありません。 これが行われ

た場合は、（または進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。オーバーライドスイッチが有効になっていません。でゼロに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、スピンドルを送信してくは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし
ません。 後の月曜日に開催されました。でスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。がゼロより上に連絡するか、参加して設定しました。された場合は、（または進行中の作業です。オーバーライドスイッチが上に連絡するか、参加してされた場
合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、スピンドルを送信してくは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 主軸の移動を協調制御できます。がすでに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するしている場合は、場合は、は進行中の作業です。 M3 または進行中の作業です。 M4 を手伝うことができる場合は、使用されし、主軸の移動を協調制御できます。がすで
に連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、場合は、は進行中の作業です。 M5 を手伝うことができる場合は、使用されしても問題でした。この時までに、ありません。
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4.4.6 M6 工具交換
1.1.1.1 手動き工具交換

HAL コンポーネント hal_manualtoolchange がロードされる場合は、と、M6 は進行中の作業です。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったし、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた
最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 T番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいてツールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ように連絡するか、参加してユーザーに連絡するか、参加して促します。 この機能は通常、プリセット可能なツールがある場します。 hal_manualtoolchange のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、
「手動され、ツールを送信してく変更する許可」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

4.4.6.1 ツールチェンジャー
主軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、現します。在主軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してある場合は、工具のパラメータ化されたリスから最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して選択されましした工具のパラメータ化されたリスに連絡するか、参加して変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。（Tワードを手伝うことができる場合は、使用され-セクは進行中の作業です。ション選択されまし工
具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、M6 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。 工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら：
 スピンドルを送信してくが停止された、またはまったく機能しなくなったします。
 （同じ行または進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。 Tワードに連絡するか、参加してよって）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所選択されましされた工具のパラメータ化されたリスが主軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してなります。
 工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して選択されましした工具のパラメータ化されたリスが主軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してなかった場合は、、主軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してあった工具のパラメータ化されたリス（ある場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なマガジンに連絡するか、参加して戻ると、

されます。
 .ini ファイルを送信してくで構成されました。されている場合は、場合は、、M6 が発行されたときに連絡するか、参加して一部のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。位置されます。が移動され、する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 
ツールを送信してく変更する許可オプションのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、EMCIO セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。行われません。 たとえば、クは進行中の作業です。ーラントは進行中の作業です。、M9 に連絡するか、参加してよってオフに連絡するか、参加してされていない限など、り、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な
中の作業です。に連絡するか、参加して流れ続するためのコードを作成しました。けます。
警告
工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。長い行です（複数行に続くことはありませオフセットは M6 に見つかりましたよって変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコされません。M6 の後に見つかりました G43 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して、工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。長い行です（複数行に続くことはありませオフセットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ
してください。

工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きが含まれています。まれる場合は、場合は、があります。 すでに連絡するか、参加してスピンドルを送信してくに連絡するか、参加してある場合は、ツールを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してす
る場合は、ことは進行中の作業です。 OK です（しかし有用されでは進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 選択されまししたスロットに連絡するか、参加してツールを送信してくがなくても問題でした。この時までに、ありません。 そのハンドブックは進行中の作業です。
場合は、、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。、スピンドルを送信してくは進行中の作業です。空に連絡するか、参加してなります。 スロットゼロが最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して選択されましされた場合は、、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。、スピンド
ルを送信してくに連絡するか、参加して工具のパラメータ化されたリスは進行中の作業です。確実に連絡するか、参加してありません。 ツールを送信してくチェンジャーは進行中の作業です。、半分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、、場合は、に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーでツールを送信してく交換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、
実行する場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。

4.4.7 M7、M8、M9クーラントコントロール
 M7-ミストクは進行中の作業です。ーラントを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします。 M7 は進行中の作業です。 iocontrol.0.coolant-mist ピンを手伝うことができる場合は、制御するします。
 M8-フラッドクは進行中の作業です。ーラントを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします。 M8 は進行中の作業です。 iocontrol.0.coolant-flood ピンを手伝うことができる場合は、制御するします。
 M9-M7 と M8 のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してします。

M7 または進行中の作業です。 M8 が出力を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、HAL のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ーラント制御するピンのハンドブックは進行中の作業です。一方または進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。します。 M7 および
M8 を手伝うことができる場合は、使用されして、G コードを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ーラントのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、使用されしても問題でした。この時までに、ありません。
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4.4.8 M19スピンドルオリエンテーション
 M19 R- Q- [P-] [$-]

 R 0 から回りまたは反転する速度を定義するする場合は、位置されます。。有効になっていません。な範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。 0〜360度の成功を収めたものもありました。です。
 Q オリエントが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで待機する場合は、秒数。 スピンドルを送信してく.N.is指向に動かすようにドライブに命令するが Q タイムのメンバーに連絡するか、参加してアウト内に連絡するか、参加して真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してならない場合は、、
エラーが発生し続けました。します。

 P位置されます。に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、方向に動かすようにドライブに命令する。
 0回りまたは反転する速度を定義するして最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。運動され、量（デフォルを送信してくト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 1 は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するします（M3方向に動かすようにドライブに命令すると同じ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 2 は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するします（M4方向に動かすようにドライブに命令すると同じ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 $方向に動かすようにドライブに命令する付き数字けする場合は、スピンドルを送信してく（実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、どのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンがスピンドルを送信してく位置されます。コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、かを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、だ
けです）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

M19 は進行中の作業です。、M3、M4、M5 のハンドブックは進行中の作業です。いずれかに連絡するか、参加してよってクは進行中の作業です。リアされます。
スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するきに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、スピンドルを送信してくシャフトのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。と回りまたは反転する速度を定義する方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、感知りません。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。ス付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。直交エン

コーダが必要です。 [RS274NGC]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 INI 設定しました。。
ORIENT_OFFSET = 0-360（M19 Rワードに連絡するか、参加して追加してされた度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。固定しました。オフセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

HAL ピン
 spindle.N.orient-angle (M1)out float)M19 に連絡するか、参加して必要なスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するき。 M19Rワードパラメータのハンドブックは進行中の作業です。値と

[RS274NGC] ORIENT_OFFSETini パラメータのハンドブックは進行中の作業です。値。
 spindle.N.orient-mode (M1)out s32)必要なスピンドルを送信してく回りまたは反転する速度を定義するモード。 M19 P パラメータワードを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。、デフォルを送信してくト

= 0

 spindle.N.orient (M1)out bit)スピンドルを送信してくオリエントサイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてを手伝うことができる場合は、示します。 M19 に連絡するか、参加してよって設定しました。されます。 
M3、M4、M5 のハンドブックは進行中の作業です。いずれかに連絡するか、参加してよってクは進行中の作業です。リアされます。 スピンドルを送信してくオリエントが true のハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加してスピンドルを送信してくオリ
エントフォールを送信してくトがゼロでない場合は、、M19 コマンドは進行中の作業です。エラーメッセージで失敗した場合、します。

 spindle.N.is-oriented (M1)in bit)スピンドルを送信してく指向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。確認されるように、スピンドルモーターへのピンです。 オリエントサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 主軸の移動を協調制御できます。方向に動かすようにドライブに命令する
がアサートされたときに連絡するか、参加して主軸の移動を協調制御できます。方向に動かすようにドライブに命令するが true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、主軸の移動を協調制御できます。方向に動かすようにドライブに命令するピンがクは進行中の作業です。リアされ、主軸の移動を協調制御できます。ロックは進行中の作業です。ピンがアサートさ
れます。 また、スピンドルを送信してくブレーキピンがアサートされます。

 spindle.N.orient-fault (M1)in s32)オリエントサイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。障害コード入力。 ゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、と、オリエン
トサイクは進行中の作業です。ルを送信してくが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。

 spindle.N.locked (M1)out bit)スピンドルを送信してくは進行中の作業です。完全に機なピンを手伝うことができる場合は、方向に動かすようにドライブに命令する付き数字けます。 M3、M4、M5 のハンドブックは進行中の作業です。いずれかに連絡するか、参加してよってクは進行中の作業です。リア
されます。
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4.4.9 M48、M49速度なオプションおよびデータコンポーネント送りりオーバーライド制御
 M48-スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。と送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。オーバーライド制御するを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。
 M49-両方のハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。

これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、オプションのハンドブックは進行中の作業です。$パラメーターを手伝うことができる場合は、使用されして、操作する場合は、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、決定しました。します。
コントロールを送信してくがすでに連絡するか、参加して有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、は進行中の作業です。、コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してしても問題でした。この時までに、あり

ません。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

4.4.10 M50フィードオーバーライド制御
 M50 <return>P1>-送り速度の成功を収めたものもありました。オーバーライド制御するを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。 P1 は進行中の作業です。オプションです。
 M50P0-送り速度の成功を収めたものもありました。制御するを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
無効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、間が経つにつれて、送りオーバーライドは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。えず、モーションは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた送り速度の成功を収めたものもありました。で実行さ

れます。 （適応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも送り速度の成功を収めたものもありました。オーバーライドがアクは進行中の作業です。ティブでない限など、り）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

4.4.11 M51スピンドル速度なオプションオーバーライド制御
 M51 <return>P1> <return>$->-選択されまししたスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。オーバーライド制御するを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。 P1 は進行中の作業です。オプショ

ンです。
 M51 P0 <return>$->-スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。オーバーライド制御するプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。 無効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、間が経つにつれて、スピン

ドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。オーバーライドは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。えず、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 Sワードのハンドブックは進行中の作業です。正確なプログラムのメンバーに連絡するか、参加して指定しました。値に連絡するか、参加してなりま
す（スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

4.4.12 M52アダプティブフィードコントロール
 M52 <return>P1>-アダプティブフィードを手伝うことができる場合は、使用されします。 P1 は進行中の作業です。オプションです。
 M52P0-アダプティブフィードのハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。

アダプティブフィードを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、と、外部入力値がユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。フィードオーバーライド値
およびコマンドされたフィードレートとともに連絡するか、参加して使用されされ、実際ののハンドブックは進行中の作業です。フィードレートが設定しました。されます。 LinuxCNC で
は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して HAL ピン motion.adaptive-feed が使用されされます。 motion.adaptive-feed のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、-1（プロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してされた逆方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から 1（フルを送信してくスピード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。である場合は、必要があります。 0 は進行中の作業です。フィードホールを送信してくドに連絡するか、参加して相
当します。

Note

リでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコバースの動き。ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりましたネガティブアダプティブフィードを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すること標準的なは新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。しい機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がであり、まだ十分は、に見つかりましたテスの動き。ト
されていません。 使用できます。目的なはプラズマ切にサポートしていません。断機と標準的なワイヤースの動き。パーク侵食器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：ですが独立していない場合でも、、そのような用できます。途に限定さに見つかりました限り、引き続き使用できます。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しさ
れません。
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4.4.13 M53フィードストップコントロール
 M53 <return>P1>-送り停止された、またはまったく機能しなくなったスイッチを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。 P1 は進行中の作業です。オプションです。 送り停止された、またはまったく機能しなくなったスイッチを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、と、

送り停止された、またはまったく機能しなくなった制御するに連絡するか、参加してよってモーションを手伝うことができる場合は、中の作業です。断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。できます。 LinuxCNC では進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して HAL ピン
motion.feed-hold が使用されされます。 真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、と、M53 がアクは進行中の作業です。ティブなときに連絡するか、参加してモーションが停止された、またはまったく機能しなくなったしま
す。

 M53P0-フィード停止された、またはまったく機能しなくなったスイッチを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。 M53 がアクは進行中の作業です。ティブでない場合は、、motion.feed-hold のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。
フィードに連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。えません。

4.4.14 M61現在のツールを設定の変更ツールを読み取る設定
 M61 Q--MDI または進行中の作業です。手動され、モードで、工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、変更する許可せずに連絡するか、参加して現します。在のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、変更する許可します。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。用され途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのためは進行中の作業です。、現します。在ス

ピンドルを送信してくに連絡するか、参加してある場合は、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、入れる場合は、ときに連絡するか、参加して、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可せずに連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、
設定しました。できる場合は、ことです。
警告
工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。長い行です（複数行に続くことはありませオフセットは M61 に見つかりましたよって変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコされません。M61 の後に見つかりました G43 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して、工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。長い行です（複数行に続くことはありませオフセットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が変
更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコしてください。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 Q-が 0 以上では進行中の作業です。ありません

4.4.15 M62-M65デジタル出し力制御
 M62P--モーションに連絡するか、参加して同期のスポンサーシップによりしたデジタルを送信してく出力を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします。 Pワードは進行中の作業です。デジタルを送信してく出力番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
 M63P--モーションに連絡するか、参加して同期のスポンサーシップによりしたデジタルを送信してく出力を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してします。 Pワードは進行中の作業です。デジタルを送信してく出力番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
 M64P--すぐに連絡するか、参加してデジタルを送信してく出力を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします。 Pワードは進行中の作業です。デジタルを送信してく出力番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
 M65P--デジタルを送信してく出力を手伝うことができる場合は、すぐに連絡するか、参加してオフに連絡するか、参加してします。 Pワードは進行中の作業です。デジタルを送信してく出力番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、指定しました。します。

Pワードのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。 0 からデフォルを送信してくト値のハンドブックは進行中の作業です。 3 です。必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、モーションコントローラを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ときに連絡するか、参加して
num_dio パラメータを手伝うことができる場合は、使用されして I / O のハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、増やすことができます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、モーションセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参
照してください。してください。

M62 および M63 コマンドは進行中の作業です。キューに連絡するか、参加して入れられます。 同じ出力番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、古いい設定しました。を手伝うことができる場合は、
上書きします。 複数のハンドブックは進行中の作業です。 M62 / M63 コマンドを手伝うことができる場合は、発行する場合は、ことに連絡するか、参加してより、複数のハンドブックは進行中の作業です。出力変更する許可を手伝うことができる場合は、指定しました。できます。
指定しました。された出力のハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンドのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して行われます。 後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンド

がない場合は、、キューに連絡するか、参加して入れられた出力のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。行われません。 M62 / 63 のハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してモーション G コード（G0、G1

など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、常に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
M64 と M65 は進行中の作業です。、モーションコントローラに連絡するか、参加してよって受けました。信してくされる場合は、とすぐに連絡するか、参加して発生し続けました。します。 それらは進行中の作業です。動され、きと同期のスポンサーシップによりして

おらず、ブレンドを手伝うことができる場合は、壊して取り除くことです。そのためします。
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Note

M62-65 は、適切にサポートしていません。な motion.digital-out-nn ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、 hal ファイルの制御がで出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。に見つかりました接続き使用できます。されていない限り、引き続き使用できます。り機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしません。

4.4.16 M66入力を読み取る待つつ
M66 P- | E- <L->

 P --- 0 から 3 までのハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してく入力番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
 E --- 0 から 3 までのハンドブックは進行中の作業です。アナのロビーでログ入力番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
 L--待機モードのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、指定しました。します。

 モード 0：即時の）リアルタイム拡張を試すことが提-待機なし、すぐに連絡するか、参加して戻ると、ります。 入力のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。パラメータ＃5399 に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされます
 モード 1：RISE-選択されましした入力が立ち上がりイベントを手伝うことができる場合は、実行する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ちます。
 モード 2：FALL-選択されましした入力がフォールを送信してくイベントを手伝うことができる場合は、実行する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ちます。
 モード 3：HIGH-選択されましした入力が HIGH状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してなる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ちます。
 モード 4：LOW-選択されましした入力が LOW状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してなる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ちます。

 Q--待機のハンドブックは進行中の作業です。タイムのメンバーに連絡するか、参加してアウトを手伝うことができる場合は、秒単な方法が求められました。位で指定しました。します。 タイムのメンバーに連絡するか、参加してアウトを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、と、待機は進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり込む」という選択を行います。みに連絡するか、参加してなり、変数＃
5399 は進行中の作業です。値-1 を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。 Lワードがゼロ（IMMEDIATE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、Q値は進行中の作業です。無視されます。 Lワードがゼロ
以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、Q値がゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。

 モード 0 は進行中の作業です。、アナのロビーでログ入力に連絡するか、参加して許可されている場合は、唯一のハンドブックは進行中の作業です。モードです。
M66 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。行

M66 P0 L3 Q5 (wait up to 5 seconds for digital input 0 to turn on)
入力を手伝うことができる場合は、待機する場合は、 M66 は進行中の作業です。、選択されましされたイベント（または進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたタイムのメンバーに連絡するか、参加してアウト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が発生し続けました。する場合は、まで、プロ

グラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。それ以上のハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。
M66 を手伝うことができる場合は、 Pワードと Eワードのハンドブックは進行中の作業です。両方でプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。エラーです（したがって、アナのロビーでログ入力とデジタルを送信してく入

力のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、選択されましします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 LinuxCNC では進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。入力は進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してで監視されないため、タイミングが重
要なアプリケーションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。使用されしないでください。

モーションコントローラを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ときに連絡するか、参加して num_dio または進行中の作業です。 num_aio パラメータを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、I / O のハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、増
やすことができます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、モーションセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

Note

適切にサポートしていません。な motion.digital-in-nn ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、または motion.analog-in-nn ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、 hal ファイルの制御がで入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。に見つかりました接続き使用できます。されていない
限り、引き続き使用できます。り、M66 は機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしません。

HAL 接続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
net signal-name motion.digital-in-00 <= parport.0.pin10-in
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4.4.17 M67アナログ出し力、同期モーション
M67 E- Q-

 M67-モーションに連絡するか、参加して同期のスポンサーシップによりしたアナのロビーでログ出力を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 E --- 0 から 3 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。出力番号すべてを外部とリンクする。
 Q--設定しました。する場合は、値です（オフに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加して設定しました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
指定しました。された出力のハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンドのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して行われます。 後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンド

がない場合は、、キューに連絡するか、参加して入れられた出力のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。行われません。 M67 のハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してモーション G コード（G0、G1 な
ど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、常に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 M67 は進行中の作業です。 M62-63 と同じように連絡するか、参加して機能しなくなったします。

モーションコントローラを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ときに連絡するか、参加して num_dio または進行中の作業です。 num_aio パラメータを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、I / O のハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、増
やすことができます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、モーションセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

Note

適切にサポートしていません。な motion.analog-out-nn ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、 hal ファイルの制御がで出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。に見つかりました接続き使用できます。されていない限り、引き続き使用できます。り、M67 は機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしません。

4.4.18 M68アナログ出し力、即時
M68 E- Q-

 M68-すぐに連絡するか、参加してアナのロビーでログ出力を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 E --- 0 から 3 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。出力番号すべてを外部とリンクする。
 Q--設定しました。する場合は、値です（オフに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加して設定しました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

M68出力は進行中の作業です。、モーションコントローラに連絡するか、参加してよって受けました。信してくされる場合は、とすぐに連絡するか、参加して発生し続けました。します。 それらは進行中の作業です。動され、きと同期のスポンサーシップによりしておら
ず、ブレンドを手伝うことができる場合は、壊して取り除くことです。そのためします。 M68 は進行中の作業です。 M64-65 と同じように連絡するか、参加して機能しなくなったします。

モーションコントローラを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ときに連絡するか、参加して num_dio または進行中の作業です。 num_aio パラメータを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、I / O のハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、増
やすことができます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、モーションセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

Note

適切にサポートしていません。な motion.analog-out-nn ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、 hal ファイルの制御がで出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。に見つかりました接続き使用できます。されていない限り、引き続き使用できます。り、M68 は機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしません。

4.4.19 M70モーダル状の切断態を保存を読み取る保存
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。コールを送信してくレベルを送信してくでモーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、M70 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。 モーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が M70

で保存のユーザーインターフェースとされたら、M72 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことで正確に連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して復元できるようにします。できます。
M70命令すると M72命令するのハンドブックは進行中の作業です。ペアは進行中の作業です。、通常、サブルを送信してくーチン内のハンドブックは進行中の作業です。不注意が作成されました。なモーダルを送信してく変更する許可からプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、保護します。する場合は、ため

に連絡するか、参加して使用されされます。
保存のユーザーインターフェースとされた状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。で構成されました。されます。
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 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 G20 / G21 設定しました。（インペリアルを送信してく/メートルを送信してく法が求められました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 選択されましした平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が（G17 / G18 / G19 G17.1、G18.1、G19.1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 カッター補正のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。（G40、G41、G42、G41.1、G42、1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード-相対/絶対（G90 / G91）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 送りモード（G93 / G94、G95）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。（G54-G59.3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、補正状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。（G43、G43.1、G49）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 リトラクは進行中の作業です。トモード（G98、G99）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 スピンドルを送信してくモード（G96-css または進行中の作業です。 G97-RPM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 アークは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モード（G90.1、G91.1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 旋盤を制御する半径と長さを含めること/直径と長さを含めることモード（G7、G8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 パス制御するモード（G61、G61.1、G64）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送りと速度の成功を収めたものもありました。（F と S のハンドブックは進行中の作業です。値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 スピンドルを送信してくステータス（M3、M4、M5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-オン/オフと方向に動かすようにドライブに命令する
 ミスト（M7）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と洪水（M8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ステータス
 速度の成功を収めたものもありました。オーバーライド（M51）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所およびフィードオーバーライド（M50）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所設定しました。
 アダプティブフィード設定しました。（M52）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 フィードホールを送信してくド設定しました。（M53）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
特に連絡するか、参加して、モーションモード（G1 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。復元できるようにします。されないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。通話し合いました。レベルを送信してくは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
 メインプログラムのメンバーに連絡するか、参加してで実行します。 メインプログラムのメンバーに連絡するか、参加してレベルを送信してくでのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースと場所があります。 複数のハンドブックは進行中の作業です。

M70命令するが順番に連絡するか、参加して実行された場合は、、M72 が実行される場合は、と、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされた状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。みが復元できるようにします。されます。
 G コードサブルを送信してくーチン内で実行します。 サブルを送信してくーチン内で M70 を手伝うことができる場合は、使用されして保存のユーザーインターフェースとされた状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。、ローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターとまったく同じように連絡するか、参加して動され、作します。M72 を手伝うことができる場合は、使用されしたこのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチン呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し内でのハンドブックは進行中の作業です。み
参照してください。でき、サブルを送信してくーチンが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、とパラメーターは進行中の作業です。消えます。

サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、再帰できますが、自動モー的ライセンシーであるに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すと、新しいバージョンのしい呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しレベルを送信してくが導入されます。

4.4.20 M71保存さ制御の種類れたモーダル状の切断態を保存を読み取る無効にするにするハイパーセンシング
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。通話し合いました。レベルを送信してくで M70 または進行中の作業です。 M73 に連絡するか、参加してよって保存のユーザーインターフェースとされたモーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してなります（これ以上復元できるようにします。でき

ません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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同じコールを送信してくレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。 M72 は進行中の作業です。失敗した場合、します。
M73 に連絡するか、参加してよってモーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保護します。する場合は、サブルを送信してくーチンで実行された場合は、、後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。 return または進行中の作業です。 endsub は進行中の作業です。モーダ

ルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、復元できるようにします。しません。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。有用され性があります。は進行中の作業です。疑わしいです。 なくなる場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、信してく頼しないでください。

4.4.21 M72モーダル状の切断態を保存の変更復元
M70 コードで保存のユーザーインターフェースとされたモーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。、M72 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことで復元できるようにします。できます。
G20 / G21 のハンドブックは進行中の作業です。処理は進行中の作業です。、フィードが G20 / G21 に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて異なります。なる場合は、方法が求められました。で解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされる場合は、ため、特別を停止します。に連絡するか、参加して扱う必要があります（われます。復元できるようにします。
操作に連絡するか、参加してよって長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位（mm / in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が変更する許可されようとしている場合は、場合は、、「M72」は進行中の作業です。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。モードを手伝うことができる場合は、復元できるようにします。し、次は、高価なインテリジェントモーションコン
に連絡するか、参加して フィード値が正しい単な方法が求められました。位設定しました。で解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされる場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。フィードを手伝うことができる場合は、含まれています。む他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。。

そのハンドブックは進行中の作業です。レベルを送信してくで以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 M70 保存のユーザーインターフェースと操作なしで M72 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、とエラーに連絡するか、参加してなります。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、M70 および M72 を手伝うことができる場合は、使用されして、サブルを送信してくーチン呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しのハンドブックは進行中の作業です。周囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとし、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して復元できるようにします。

する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。 imperialsub サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。、M7x 機能しなくなったを手伝うことができる場合は、「認されるように、スピンドルモーターへの識」しておらず、変更する許可せずに連絡するか、参加して使用されでき
る場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

O<showstate> sub
(DEBUG, imperial=#<_imperial> absolute=#<_absolute> feed=#<_feed> rpm=#<_rpm>)
O<showstate> endsub
O<imperialsub> sub
g20 (imperial)
g91 (relative mode)
F5 (low feed)
S300 (low rpm)
(debug, in subroutine, state now:)
o<showstate> call
O<imperialsub> endsub
; main program
g21 (metric)
g90 (absolute)
f200 (fast speed)
S2500 (high rpm)
(debug, in main, state now:)
o<showstate> call
M70 (save caller state in at global level)
O<imperialsub> call
M72 (explicitely restore state)
(debug, back in main, state now:)
o<showstate> call
m2
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4.4.22 M73モーダル状の切断態を保存の変更保存と自動復元
サブルを送信してくーチン内でモーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとし、サブルを送信してくーチン endsub または進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。リターンパスで状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、復元できるようにします。する場合は、

に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、M73 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。 M73操作のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、サブルを送信してくーチンで実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったしても、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。復元できるようにします。
されません。

また、M73 を手伝うことができる場合は、含まれています。むメインプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているーマルを送信してくエンド（M2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、復元できるようにします。しません。
推奨される場合は、使用され法が求められました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して O-word サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加してあります。 このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して M73 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、

モーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要がある場合は、が、不注意が作成されました。に連絡するか、参加してよる場合は、モーダルを送信してく変更する許可から呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し側プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、保護します。する場合は、サブ
ルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。が可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。 showstate サブルを送信してくーチンで事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、使用されして
いる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

O<showstate> sub
(DEBUG, imperial=#<_imperial> absolute=#<_absolute> feed=#<_feed> rpm=#<_rpm>)
O<showstate> endsub
O<imperialsub> sub
M73 (save caller state in current call context, restore on return or endsub)
g20 (imperial)
g91 (relative mode)
F5 (low feed)
S300 (low rpm)
(debug, in subroutine, state now:)
o<showstate> call
; note - no M72 is needed here - the following endsub or an
; explicit ’return’ will restore caller state
O<imperialsub> endsub
; main program
g21 (metric)
g90 (absolute)
f200 (fast speed)
S2500 (high rpm)
(debug, in main, state now:)
o<showstate> call
o<imperialsub> call
(debug, back in main, state now:)
o<showstate> call
m2
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4.4.23 M98およびデータコンポーネントM99
インタプリタは進行中の作業です。、M98 および M99M コードでファナのロビーでックは進行中の作業です。スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。メインプログラムのメンバーに連絡するか、参加してとサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、サ

ポートします。 ファナのロビーでックは進行中の作業です。スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
1.1.1.1 モーダル状態ステータスをテストする選択された平面的なセッションに復元するする

M72 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、か、M73 を手伝うことができる場合は、含まれています。むサブルを送信してくーチンから戻ると、る場合は、と、保存のユーザーインターフェースとされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が復元できるようにします。されま
す。

モーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。一部のハンドブックは進行中の作業です。側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、保持ちました。する場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーター、ローカ
ルを送信してくパラメーター、および条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびステートメントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、こともできます。 アイデアは進行中の作業です。、サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して
復元できるようにします。される場合は、モードを手伝うことができる場合は、記憶し、終了する前にこれらを復元することです。 し、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してこれらを手伝うことができる場合は、復元できるようにします。する場合は、ことです。 nc_files /tool-length-probe.ngc のハンドブックは進行中の作業です。スニ
ペットに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづく例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。

#<absolute> = #<_absolute> (remember in local variable if G90 was set)
;
g30 (above switch)
g38.2 z0 f15 (measure)
g91 g0z.2 (off the switch)
#1000=#5063 (save reference tool length)
(print,reference length is #1000)
;
O<restore_abs> if [#<absolute>]
g90 (restore G90 only if it was set on entry:)
O<restore_abs> endif
;
O<measure> endsub

4.4.24 M100-M199ユーザー定義コマンドコマンド
M1-- <P- Q->

 M1- --- 100〜199 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数。
 P ---最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。パラメータとしてファイルを送信してくに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、数値。
 Q --- 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターとしてファイルを送信してくに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、数値。

Note

新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。しい M1nn ファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がした後、GUI を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が再起こされるリアルタイムの問題を修正する動きが独立していない場合でも、して、新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。しいファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が認してく識できるようにする必要ができるように見つかりましたする必要が独立していない場合でも、
あります。そうしないと標準的な、不明するな m コードエラーが独立していない場合でも、発生します。
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M100 から M199（拡張を試すことが提子メールを送信してくなしおよびキャピトルを送信してく M）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。外部プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、オプションのハンドブックは進行中の作業です。 P値と Q

値を手伝うことができる場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数として実行されます。 G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。実行は進行中の作業です。、外部プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしま
す。 任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。な実行可能しなくなったファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されできます。 ファイルを送信してくは進行中の作業です。、ini ファイルを送信してく構成されました。で指定しました。された検索した結果、パスに連絡するか、参加して配
置されます。する場合は、必要があります。 検索した結果、パスのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、表示セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

警告
ファイルの制御がの作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がまたは編集するこに見つかりましたワードプロセッサを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。しないでください。 ワードプロセッサは、問題のトラブルシューティング（を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が引き続き使用できます。
き起こされるリアルタイムの問題を修正するこし、bash または python ファイルの制御がが独立していない場合でも、機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしなくなる可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。のある目に見つかりました見つかりましたえないコードを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が残します。 します。 
Ubuntu の Geditや他ののオペレーティンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グシスの動き。テムを制御する方法を下位レベルの制御がの Notepad ++などのテキスの動き。トエディタを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して、ファ
イルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がまたは編集するこします。

使用されされたエラー不明したこのペーパーを参照してください。のハンドブックは進行中の作業です。 M コードは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、示します
 指定しました。されたユーザー定しました。義するコマンドは進行中の作業です。存のユーザーインターフェースと在しません
 ファイルを送信してくは進行中の作業です。実行可能しなくなったファイルを送信してくでは進行中の作業です。ありません
 ファイルを送信してく名のハンドブックは進行中の作業です。拡張を試すことが提子メールを送信してくは進行中の作業です。
 ファイルを送信してく名は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。 M1nn に連絡するか、参加して従って使用されいません。ここで、nn = 00 から 99 です。
 ファイルを送信してく名は進行中の作業です。小さな改善を要求文字のハンドブックは進行中の作業です。 M を手伝うことができる場合は、使用されしました

たとえば、M101 および M102 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 bash スクは進行中の作業です。リプトファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして、パラレルを送信してくポートピンに連絡するか、参加してよって
制御するされる場合は、コレットクは進行中の作業です。ローザーを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および閉じているすべての接点を使用します。します。 M101 および M102 という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 
LinuxCNC を手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、それらを手伝うことができる場合は、実行可能しなくなったファイルを送信してく（通常は進行中の作業です。右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。/プロパティ/権限など、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として設定しました。します。
 パラレルを送信してくポートピンが HAL ファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。何に連絡するか、参加しても接続するためのコードを作成しました。されていないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。
M101 サンプルを送信してくファイルを送信してく

#!/bin/bash
# file to turn on parport pin 14 to open the collet closer
halcmd setp parport.0.pin-14-out True
exit 0

M102 サンプルを送信してくファイルを送信してく
#!/bin/bash
# file to turn off parport pin 14 to open the collet closer
halcmd setp parport.0.pin-14-out False
exit 0

変数を手伝うことができる場合は、 M1nn ファイルを送信してくに連絡するか、参加して渡されると、すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して P および Q オプションを手伝うことができる場合は、使用されします。
M100 P123.456 Q321.654
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M100 サンプルを送信してくファイルを送信してく
#!/bin/bash
voltage=$1
feedrate=$2
halcmd setp thc.voltage $voltage
halcmd setp thc.feedrate $feedrate
exit 0

グラフィックは進行中の作業です。メッセージを手伝うことができる場合は、表示し、メッセージウィンドウが閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、まで停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Eye ofGnome などのハンドブックは進行中の作業です。グ
ラフィックは進行中の作業です。表示プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されしてグラフィックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示します。 それを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、と、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
されます。
M110 サンプルを送信してくファイルを送信してく

#!/bin/bash
eog /home/john/linuxcnc/nc_files/message.png
exit 0

グラフィックは進行中の作業です。メッセージを手伝うことができる場合は、表示し、G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。サフィックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。処理を手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、コマンドのハンドブックは進行中の作業です。アン
パサンドを手伝うことができる場合は、付き数字けます。
M110例としては、のハンドブックは進行中の作業です。表示と続するためのコードを作成しました。行

#!/bin/bash
eog /home/john/linuxcnc/nc_files/message.png &
exit 0

4.5 Oコード
O コードは進行中の作業です。、NC プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。フロー制御するを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 各ドライブには、ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、O のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して使用されされる場合は、番号すべてを外部とリンクするである場合は、関である米国国立標準技術研究所

連付き数字けられた番号すべてを外部とリンクするがあります。O番号すべてを外部とリンクすると正しく一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、ように連絡するか、参加して注意が作成されました。する場合は、必要があります。 O コードは進行中の作業です。、O100や
o100 のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、数字のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。文字として数字のハンドブックは進行中の作業です。ゼロでは進行中の作業です。なく文字O を手伝うことができる場合は、使用されします。

4.5.1 ナンバリング
番号すべてを外部とリンクする付き数字き O コードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、サブルを送信してくーチンごとに連絡するか、参加して一意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするが必要です。番号すべてを外部とリンクする付き数字けのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

(the start of o100)
o100 sub
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(notice that the if-endif block uses a different number)
(the start of o110)
o110 if [#2 GT 5]
(some code here)
(the end of o110)
o110 endif
(some more code here)
(the end of o100)
o100 endsub

4.5.2 コメント
Oワードと同じ行のハンドブックは進行中の作業です。コメントは進行中の作業です。、動され、作が将来ました。変更する許可される場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、使用されしないでください。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、動され、作は進行中の作業です。未定しました。義するです。
 同じ番号すべてを外部とリンクするが複数のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して使用されされている場合は、
 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。 O-単な方法が求められました。語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、行で使用されされます
 コメントは進行中の作業です。 O-word のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、行で使用されされます

Note

小文字をの o を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すると標準的な、タイプミスの動き。した可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。のある 0 と標準的な区別する方法を説明するしやすくなります。 たと標準的なえば、o100 は
O100 よりも 0 ではないこと標準的なが独立していない場合でも、わかりやすいです。

4.5.3 サブルーチとのインタプリタの相互作用ン
サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。 Onnnsub で始するために、結果としてまり、Onnnendsub で終わります。 Onnnsub と Onnnendsub のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、サブ

ルを送信してくーチンが Onnn呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しで呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、まで実行されません。 各ドライブには、サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。一意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要が
あります。
サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

o100 sub
G53 G0 X0 Y0 Z0 (rapid move to machine home)
o100 endsub
(the subroutine is called)
o100 call
M2

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G53＆G0＆M2 セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
O- Return サブルを送信してくーチン内で、O-return を手伝うことができる場合は、実行できます。 これは進行中の作業です。、O- endsub が検出されたかのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、すぐに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。
び出し元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。コードに連絡するか、参加して戻ると、ります。
O-戻ると、り例としては、
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o100 sub
(test if parameter #2 is greater than 5)
o110 if [#2 GT 5]
(return to top of subroutine if test is true)
o100 return
o110 endif
(this only gets executed if parameter #2 is not greater than 5)
(DEBUG, parameter 1 is [#1])
o100 endsub

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「二項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」演算します。子メールを送信してくとパラメーター」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
O-呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し O-呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しは進行中の作業です。最大 30個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり、それらは進行中の作業です。＃1、＃2、としてサブルを送信してくーチンに連絡するか、参加して渡されると、

されます。 。 。 、 ＃NS。 ＃N + 1 から＃30 までのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。コンテキストと同じ値に連絡するか、参加してなり
ます。 サブルを送信してくーチンから戻ると、る場合は、と、パラメーター＃1 から＃30 のハンドブックは進行中の作業です。値（引き起こします。数のハンドブックは進行中の作業です。数に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して
復元できるようにします。されます。 パラメータ＃1-＃30 は進行中の作業です。、サブルを送信してくーチンに連絡するか、参加して対してローカルを送信してくです。
1 2 3 は進行中の作業です。数値 123 として解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はされる場合は、ため、パラメーターは進行中の作業です。角を得ることができます。括弧の最大偏差がで囲で、理事会はこれに同意しました。む必要があります。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、3 つのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数を手伝うことができる場合は、持ちました。
つサブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。
O-呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

o100 sub
(test if parameter #2 is greater than 5)
o110 if [#2 GT 5]
(return to top of subroutine if test is true)
o100 return
o110 endif
(this only gets executed if parameter #2 is not greater than 5)
(DEBUG, parameter 1 is [#1])
(DEBUG, parameter 3 is [#3])
o100 endsub
o100 call [100] [2] [325]

サブルを送信してくーチン本体は進行中の作業です。ネストできません。 それらは進行中の作業です。、定しました。義するされた後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことができます。 それらは進行中の作業です。他の国における登録商標です。
のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数から呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、場合は、があり、そうする場合は、ことが理に連絡するか、参加してかなっている場合は、場合は、は進行中の作業です。再帰できますが、自動モー的ライセンシーであるに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことができます。
 サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。最大ネストレベルを送信してくは進行中の作業です。 10 です。

サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。＃30 を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、変更する許可でき、それらのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。コードに連絡するか、参加して表示されま
す。 サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。、グローバルを送信してくな名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、場合は、もあります。
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1.1.1.1 ファナックスタイルの歴史番号付きのスイッチタブきプログラム停止スイッチ
番号すべてを外部とリンクする付き数字きプログラムのメンバーに連絡するか、参加して（メインプログラムのメンバーに連絡するか、参加してとサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。両方）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、M98呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しおよび M99 は進行中の作業です。 M コードを手伝うことができる場合は、
返す可能性があります。し、それぞれのハンドブックは進行中の作業です。セマンティックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。違いは進行中の作業です。、ファナのロビーでックは進行中の作業です。および他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。マシンコントローラーとのハンドブックは進行中の作業です。互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して提
供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、上記のハンドブックは進行中の作業です。 rs274ngc サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。代替えるです。
番号すべてを外部とリンクする付き数字きプログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。デフォルを送信してくトで有効になっていません。に連絡するか、参加してなっており、.ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[RS274NGC]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して

DISABLE_FANUC_STYLE_SUB = 1 を手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、ことで無効になっていません。に連絡するか、参加してできます。
Note

番号が存在しない場合、付けられている場合）がきのメインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、お勧めします。よび側面図を指します。サブプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がの定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義さと標準的な呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構しは、構文と標準的な実行の両方で従うことが重要です。来の rs274ngc と標準的なは異なります。
なります。 混乱する可能性があります。の可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が減らすために、あるスタイルの定義が別のスタイルの呼び出しと混合されていらすために見つかりました、あるスの動き。タイルの制御がの定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義さが独立していない場合でも、別する方法を説明するのスの動き。タイルの制御がの呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構しと標準的な混合でも、されてい
る場合でも、、インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、タープリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコターはエラーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が発生させます。

番号すべてを外部とリンクする付き数字きサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な例としては、
o1 (Example 1) ; Main program 1, "Example 1"
M98 P100 ; Call subprogram 100
M30 ; End main program
o100 ; Beginning of subprogram 100
G53 G0 X0 Y0 Z0 ; Rapid move to machine home
M99 ; Return from subprogram 100

o1（タイトルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オプションのハンドブックは進行中の作業です。メインプログラムのメンバーに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてブロックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、メインプログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して番号すべてを外部とリンクする 1 を手伝うことができる場合は、与えられます。えます。一部
のハンドブックは進行中の作業です。コントローラーは進行中の作業です。、オプションのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。括弧の最大偏差がで囲で、理事会はこれに同意しました。まれたコメントを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してタイトルを送信してくとして扱う必要があります（います。t のハンドブックは進行中の作業です。例としては、 1

は進行中の作業です。例としては、ですが、これは進行中の作業です。 rs274ngc インタープリターでは進行中の作業です。特別を停止します。な意が作成されました。味を持ちました。は進行中の作業です。ありません。
M98 P- <return>L \->番号すべてを外部とリンクする付き数字きサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。 ブロックは進行中の作業です。 M98P100 は進行中の作業です。、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。 o100呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し構文に連絡するか、参加して
類似デカルトシステムの回転単位していますが、o100 で定しました。義するされた次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字きサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すために連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されできます。 。
.M99。 オプションのハンドブックは進行中の作業です。 Lワードは進行中の作業です。、ルを送信してくープカウントを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 

M30 メインプログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、M02 または進行中の作業です。 M30（または進行中の作業です。 M99、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、必要があります。
O-サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加して定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として番号すべてを外部とリンクする付き数字きサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加して定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてを手伝うことができる場合は、マークは進行中の作業です。します。 ブロックは進行中の作業です。 O100 は進行中の作業です。 o100sub

に連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位ていますが、M98P100呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しブロックは進行中の作業です。よりもファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。半に連絡するか、参加して配置されます。する場合は、必要がある場合は、点を合わせてが異なります。なります。
番号すべてを外部とリンクする付き数字きサブルを送信してくーチンからのハンドブックは進行中の作業です。 M99 リターンブロックは進行中の作業です。 M99 は進行中の作業です。、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。 o100 endsub構文に連絡するか、参加して類似デカルトシステムの回転単位していますが、
番号すべてを外部とリンクする付き数字きプログラムのメンバーに連絡するか、参加して（このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。 o100）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のでき、o100sub構文で始するために、結果としてまる場合は、サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ことは進行中の作業です。
できません。

M98 サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてで rs274ngcO呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しとは進行中の作業です。異なります。なります。
 番号すべてを外部とリンクする付き数字きサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 M98呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く必要があります。 サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが
呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してある場合は、場合は、、インタプリタは進行中の作業です。エラーを手伝うことができる場合は、スローします。
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 パラメータ＃1、＃2、。 。 。 、＃30 は進行中の作業です。グローバルを送信してくであり、番号すべてを外部とリンクする付き数字きサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してでアクは進行中の作業です。セスできます。
これは進行中の作業です。、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しで番号すべてを外部とリンクするが大きいパラメーターと同様に、スティーブン・キングの言葉：「です。 サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加して内のハンドブックは進行中の作業です。これらのハンドブックは進行中の作業です。
パラメーターへのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。グローバルを送信してくな変更する許可であり、サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが戻ると、った後の月曜日に開催されました。も保持ちました。されます。

 M98 サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しに連絡するか、参加しては進行中の作業です。戻ると、り値がありません。
 M98 サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。繰り返します。り返す可能性があります。し回りまたは反数を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、オプションのハンドブックは進行中の作業です。 Lワードを手伝うことができる場合は、含まれています。め

る場合は、ことができます。 Lワードがない場合は、、サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 1回りまたは反だけ実行されます（M98 L1 と同等）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 
M98L0 ブロックは進行中の作業です。は進行中の作業です。サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行しません。

まれに連絡するか、参加して、M99 M コードを手伝うことができる場合は、使用されしてメインプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ことがあります。これは進行中の作業です。、エンドレスプログラ
ムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、示します。 インタプリタがメインプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 M99 に連絡するか、参加して到達する場合は、と、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加してスキップして戻ると、り、最
初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行から実行を手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。 エンドレスプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。使用され例としては、は進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。ウォームのメンバーに連絡するか、参加してアップサイクは進行中の作業です。ルを送信してくです。 ブ
ロックは進行中の作業です。削除する必要があります。プログラムのメンバーに連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の/ M30 ブロックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、オペレーターのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、ができたときのハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー頓された時点でサイクルをされた時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、
停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、場合は、があります。
番号すべてを外部とリンクする付き数字きサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な例としては、

O1 ; Main program 1
#1 = 0
(PRINT,X MAIN BEGIN: 1=#1)
M98 P100 L5 ; Call subprogram 100
(PRINT,X MAIN END: 1=#1)
M30 ; End main program
O100 ; Subprogram 100
#1 = [#1 + 1]
M98 P200 L5 ; Call subprogram 200
(PRINT,>> O100: #1)
M99 ; Return from Subprogram 100
O200 ; Subprogram 200
#1 = [#1 + 0.01]
(PRINT,>>>> O200: #1)
M99 ; Return from Subprogram 200

このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、パラメーター＃1 が 0 に連絡するか、参加して初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされています。サブプログラムのメンバーに連絡するか、参加して O100 は進行中の作業です。、ルを送信してくープ内で 5回りまたは反呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出さ
れます。 O100へのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し内に連絡するか、参加してネストされたサブプログラムのメンバーに連絡するか、参加して O200 は進行中の作業です。、ルを送信してくープ内で 5回りまたは反呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出され、合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。で
25回りまたは反呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。

パラメータ＃1 は進行中の作業です。グローバルを送信してくである場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 メインプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して、O100 および
O200内で更する許可新しいバージョンのした後の月曜日に開催されました。、そのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 5.25 に連絡するか、参加してなります。
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4.5.4 ループ
while ルを送信してくープに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、while / endwhile と do / while のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーがあります。 いずれのハンドブックは進行中の作業です。場合は、も、while 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが false

と評価なされる場合は、と、ルを送信してくープは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 違いは進行中の作業です。、テスト条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが実行される場合は、ときです。 do / while ルを送信してくープは進行中の作業です。、ルを送信してくー
プ内のハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、実行してから、テスト条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。します。 while / endwhile ルを送信してくープが最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してテストを手伝うことができる場合は、実行しま
す。
While Endwhile のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

(draw a sawtooth shape)
G0 X1 Y0 (move to start position)
#1 = 0 (assign parameter #1 the value of 0)
F25 (set a feed rate)
o101 while [#1 LT 10]
G1 X0
G1 Y[#1/10] X1
#1 = [#1+1] (increment the test counter)
o101 endwhile
M2 (end program)

DoWhile のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
#1 = 0 (assign parameter #1 the value of 0)
o100 do
(debug, parameter 1 = #1)
o110 if [#1 EQ 2]
#1 = 3 (assign the value of 3 to parameter #1)
(msg, #1 has been assigned the value of 3)
o100 continue (skip to start of loop)
o110 endif
(some code here)
#1 = [#1 + 1] (increment the test counter)
o100 while [#1 LT 3]
(msg, Loop Done!)
M2

while ルを送信してくープ内では進行中の作業です。、O-break は進行中の作業です。すぐに連絡するか、参加してルを送信してくープを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のし、O-continue は進行中の作業です。すぐに連絡するか、参加して while 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。評価なに連絡するか、参加してスキップ
します。 それでも当ては進行中の作業です。まる場合は、場合は、は進行中の作業です。、ルを送信してくープが再び先頭に配置することをお勧めします。から始するために、結果としてまります。 false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ルを送信してくープを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。

411



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

4.5.5 条件付き
if 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、if で始するために、結果としてまり endif で終わる場合は、同じ o番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ステートメントのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープで構成されました。されます。 オプションのハンドブックは進行中の作業です。

elseif および else 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として if と終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の endif のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加してある場合は、場合は、があります。
if 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが true と評価なされた場合は、、if から次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および行までのハンドブックは進行中の作業です。ステートメントのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープが実行されます。
if 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが false と評価なされた場合は、、elseif 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。 true と評価なされる場合は、まで順番に連絡するか、参加して評価なされます。 elseif 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。

場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および行までのハンドブックは進行中の作業です。 elseif に連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。くステートメントが実行されます。 if または進行中の作業です。 elseif 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。いずれも true と評価な
されない場合は、、else に連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。くステートメントが実行されます。 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが true と評価なされる場合は、と、グルを送信してくープ内でそれ以上
のハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。評価なされません。

If Endif のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。場合は、
(if parameter #31 is equal to 3 set S2000)
o101 if [#31 EQ 3]
S2000
o101 endif

If ElseIf ElseEndIf の例
(if parameter #2 is greater than 5 set F100)

o102 if [#2 GT 5]

F100

o102 elseif [#2 LT 2]

(else if parameter #2 is less than 2 set F200)

F200

(else if parameter #2 is 2 through 5 set F150)

o102 else

F150

o102 endif

上記のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、else パスが最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加して実行される場合は、まで、elseif ステートメントに連絡するか、参加してよっていく
つかのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがテストされる場合は、場合は、があります。
If Elseif Else Endiff のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

(if parameter #2 is greater than 5 set F100)
O102 if [#2 GT 5]
F100
(else if parameter #2 less than 2 set F200)
O102 elseif [#2 LT 2]
F20
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(parameter #2 is between 2 and 5)
O102 else
F200
O102 endif

4.5.6 繰り返しアイテムり返しアイテムす
リピートは進行中の作業です。、指定しました。された回りまたは反数、リピート/エンドリピート内のハンドブックは進行中の作業です。ステートメントを手伝うことができる場合は、実行します。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。
位置されます。から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてして斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。めのハンドブックは進行中の作業です。一連のハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、ミリングする場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。
繰り返します。り返す可能性があります。すのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

(Mill 5 diagonal shapes)
G91 (Incremental mode)
o103 repeat [5]
... (insert milling code here)
G0 X1 Y1 (diagonal move to next position)
o103 endrepeat
G90 (Absolute mode)

4.5.7 間接参照
O番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、パラメータおよび/または進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。に連絡するか、参加してよって与えられます。える場合は、ことができます。
間が経つにつれて接参照してください。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

o[#101+2] call
Oワードでのハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。値のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 パラメーター
 式に公開されました。
 二項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」演算します。子メールを送信してく
 関である米国国立標準技術研究所数

4.5.8 ファイルの変更呼び出しびデータコンポーネント出しし
サブルを送信してくーチン名を手伝うことができる場合は、使用されして別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ファイルを送信してくに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しと同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字け、ファイルを送信してくに連絡するか、参加して

sub と endsub を手伝うことができる場合は、含まれています。めます。 ファイルを送信してくは進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 PROGRAM_PREFIX または進行中の作業です。 SUBROUTINE_PATH が指
すディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、必要があります。 ファイルを送信してく名に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、小さな改善を要求文字、数字、ダッシュ、およびアンダースコアのハンドブックは進行中の作業です。み
を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きサブルを送信してくーチンファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチン定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことがで
きます。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
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o<myfile> call
番号すべてを外部とリンクする付き数字きファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

o123 call
呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されたファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、oxxx sub と endsub を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、必要があり、ファイルを送信してくは進行中の作業です。有効になっていません。なファイルを送信してくである場合は、必要が
あります。
呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されたファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

(filename myfile.ngc)
o<myfile> sub
(code here)
o<myfile> endsub
M2

Note

ファイルの制御が名は小文字をのみであるため、o <return>MyFile>はインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、タプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコタに見つかりましたよって o <return>myfile>に見つかりました変換されないため、それらが正しい値であることを確認してくされます。 検
索します：パスの動き。と標準的な検索します：パスの動き。のオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、INI構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

4.5.9 サブルーチとのインタプリタの相互作用ンの変更戻り値り値
サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。、オプションで、endsub または進行中の作業です。 return ステートメントのハンドブックは進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。に連絡するか、参加してよって値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すこと

ができます。
戻ると、り値のハンドブックは進行中の作業です。例としては、

o123 return [#2 *5]
...
o123 endsub [3 * 4]

サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。戻ると、り値は進行中の作業です。、<return>_ value>のハンドブックは進行中の作業です。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターに連絡するか、参加して格納するためのデされ、<return>_ value_returned>

のハンドブックは進行中の作業です。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされたパラメーターは進行中の作業です。 1 に連絡するか、参加して設定しました。され、値が返す可能性があります。されたことを手伝うことができる場合は、示します。 両方のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。グローバ
ルを送信してくであり、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチン呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しのハンドブックは進行中の作業です。直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してクは進行中の作業です。リアされます。

4.5.10 エラー
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステートメントは進行中の作業です。エラーメッセージを手伝うことができる場合は、表示し、インタープリターを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったします。
 サブ定しました。義する内に連絡するか、参加してない return または進行中の作業です。 endsub

 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。場所で定しました。義するされている場合は、繰り返します。り返す可能性があります。しのハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してく
 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。場所で定しました。義するされており、do を手伝うことができる場合は、参照してください。していない while のハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してく
 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。場所で定しました。義するされている場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してく

414



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

 else または進行中の作業です。 elseif のハンドブックは進行中の作業です。未定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してく
 else のハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してく、elseif または進行中の作業です。 endif が一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、 if を手伝うことができる場合は、指していない
 一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、 while または進行中の作業です。 do を手伝うことができる場合は、指さない break または進行中の作業です。 continue のハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してく
 endrepeat または進行中の作業です。 endwhile のハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してくは進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 while または進行中の作業です。 repeat を手伝うことができる場合は、参照してください。していません

これらのハンドブックは進行中の作業です。エラーを手伝うことができる場合は、 stderr で致させるという問題が発生し続けました。命的ライセンシーであるでない警告してください。に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[RS274NGC] FEATURE = maskini オプションでビッ
ト 0x20 を手伝うことができる場合は、設定しました。します。

4.6 その変更他のの変更コード

4.6.1 F：送り速度を設定する送りり速度なオプションを読み取る設定するハイパーセンシング
Fx-送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 x に連絡するか、参加して設定しました。します。 x は進行中の作業です。通常、1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。マシン単な方法が求められました。位（インチまたは進行中の作業です。ミリメートルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。
逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて送り速度の成功を収めたものもありました。モードまたは進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。送りモードが有効になっていません。である場合は、場合は、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。き、送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。適用されは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。セ
クは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、とおりです。有効になっていません。な場合は、、送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 G93 G94G95 セクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、とお
りです。

4.6.2 S：送り速度を設定するスピンドル速度なオプションを読み取る設定します
Sx [$ n]-スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 x回りまたは反転する速度を定義する/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、（RPM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。し、オプションのハンドブックは進行中の作業です。$は進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速
度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 $がないと、コマンドは進行中の作業です。デフォルを送信してくトでスピンドルを送信してくに連絡するか、参加してなります。0

M3 または進行中の作業です。 M4 が有効になっていません。な場合は、、スピンドルを送信してくまたは進行中の作業です。選択されまししたスピンドルを送信してくは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。で回りまたは反転する速度を定義するします。 主軸の移動を協調制御できます。が回りまたは反転する速度を定義するして
いる場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、Sワードを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してしても問題でした。この時までに、ありません。 速度の成功を収めたものもありました。オーバーライドスイッチが有効になっていません。で、
100％減らし、それをに連絡するか、参加して設定しました。されていない場合は、、速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたものハンドブックは進行中の作業です。とは進行中の作業です。異なります。なります。
S0 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してしても問題でした。この時までに、ありません。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してしてもスピンドルを送信してくは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するしません。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 S数は進行中の作業です。負のです。

4.6.3 T：送り速度を設定するツールを読み取る選択
Tx-ツールを送信してく x に連絡するか、参加して変更する許可する場合は、準備を手伝うことができる場合は、を手伝うことができる場合は、します。
M6 がプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされる場合は、まで、ツールを送信してくは進行中の作業です。変更する許可されません（セクは進行中の作業です。ション M6 を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 Tワードは進行中の作業です。、M6 と同じ行

または進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して表示される場合は、場合は、があります。 ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可せずに連絡するか、参加して Tワードが 2 行以上表示されていても問題でした。この時までに、あり
ません。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なでは進行中の作業です。、最新しいバージョンののハンドブックは進行中の作業です。 Tワードのハンドブックは進行中の作業です。みが有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。

Note
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LinuxCNC が独立していない場合でも、非ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御がツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャー用できます。に見つかりました構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされている場合でも、（EMCIOセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の
RANDOM_TOOLCHANGER のエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。）、T0 は特別する方法を説明するな処理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が受けます。ツールの制御がは選択されていない限り表示されませされません。
 これは、工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。交換されないため、それらが正しい値であることを確認してく後に見つかりましたスの動き。ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が空にしたい場合に役立ちます。に見つかりましたしたい場合でも、に見つかりました役立していない場合でも、ちます。

Note

LinuxCNC が独立していない場合でも、ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御がツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャー用できます。に見つかりました構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされている場合でも、（EMCIOセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の
RANDOM_TOOLCHANGER のエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。）、T0 は特別する方法を説明するな扱います。いを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が受けません。T0 は他ののツールの制御がと標準的な同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
様に有効なツールです。 ランダムなツールチェンジャーマシンでに見つかりました有効にする必要があります。 ドライバーがなツールの制御がです。 ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御がなツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャーマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で T0 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して空にしたい場合に役立ちます。のポケットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が追跡するする
のが独立していない場合でも、通してい例です。これに見つかりましたより、ランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ダムを制御する方法を下位レベルの制御がでないツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャーマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、のように見つかりました動きが独立していない場合でも、作し、スの動き。ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がア
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ロードします。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 負ののハンドブックは進行中の作業です。 T数が使用されされ、
 ツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してくに連絡するか、参加して表示されない T番号すべてを外部とリンクするが使用されされます（上記のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、ランダムのメンバーに連絡するか、参加してでないツールを送信してくチェ

ンジャーのハンドブックは進行中の作業です。 T0 が受けました。け入れられる場合は、ことを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
一部のハンドブックは進行中の作業です。マシンでは進行中の作業です。、Tワードがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされる場合は、と、カルを送信してくーセルを送信してくが移動され、し、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して機械のオペレーターが操作する加して工が行われます。 こ

のハンドブックは進行中の作業です。ようなマシンでは進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。数行前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して Tワードを手伝うことができる場合は、プログラミングする場合は、と、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、節の位置を復元する約しています。できます。 このハンドブックは進行中の作業です。ような
マシンのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなプログラミング手法が求められました。は進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して使用されする場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。 Tワードを手伝うことができる場合は、ラインに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、ことで
す。 これに連絡するか、参加してより、カルを送信してくーセルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。移動され、に連絡するか、参加して利用されできる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが最大化し、スクリプトを作成するための多くの試みされます。

T <return>n>後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。高速移動され、は進行中の作業です。、フィード移動され、後の月曜日に開催されました。まで AXIS プレビューに連絡するか、参加して表示されません。 これは進行中の作業です。、長し続けるにつれて、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、移動され、して旋
盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、交換に使用される、より安価なする場合は、機械のオペレーターが操作する用されです。 これは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくプログラ
ムのメンバーに連絡するか、参加してでこのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、T <return>n>のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して移動され、せずに連絡するか、参加して G1 を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してします。

4.7 Gコード例
LinuxCNC を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、と、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくファイルを送信してくが/ nc_files フォルを送信してくダーに連絡するか、参加して配置されます。されます。 実行

する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、サンプルを送信してくファイルを送信してくがマシンに連絡するか、参加して適している場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。
4.7.1 ミルの変更例

1.1.1.1 らせん穴フライス穴あけ用）フライス
ファイルを送信してく名：役に連絡するか、参加して立つ-subroutines.ngc

説明したこのペーパーを参照してください。：パラメータを手伝うことができる場合は、使用されして穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、フライス盤を制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチン。
4.7.1.1 スロット

ファイルを送信してく名：役に連絡するか、参加して立つ-subroutines.ngc
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説明したこのペーパーを参照してください。：パラメータを手伝うことができる場合は、使用されしてスロットを手伝うことができる場合は、フライス盤を制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチン。
4.7.1.2 グリッドプローブ

ファイルを送信してく名：gridprobe.ngc

説明したこのペーパーを参照してください。：長し続けるにつれて、方形プロービング
このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、通常のハンドブックは進行中の作業です。 XY グリッドを手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。しプローブし、プローブされた場所を手伝うことができる場合は、.ini ファイルを送信してくと同じディレ
クは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、 probe-results.txt ファイルを送信してくに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。みます。

4.7.1.3 スマートプローブ
ファイルを送信してく名：smartprobe.ngc

説明したこのペーパーを参照してください。：長し続けるにつれて、方形プロービング
このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、通常のハンドブックは進行中の作業です。 XY グリッドを手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。しプローブし、プローブされた場所を手伝うことができる場合は、.ini ファイルを送信してくと同じディレ
クは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、 probe-results.txt ファイルを送信してくに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。みます。 これは進行中の作業です。、グリッドプローブファイルを送信してくから改善に興味を持つようになりました。されてい
ます。

4.7.1.4 工具長プローブプローブ
ファイルを送信してく名：tool-length-probe.ngc

説明したこのペーパーを参照してください。：工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、プロービング
このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、プローブ入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されたスイッチを手伝うことができる場合は、使用されして工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、を手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して測定しました。する場合は、方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、示して
います。 これは進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、挿入する場合は、たびに連絡するか、参加して工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さが異なります。なる場合は、工具のパラメータ化されたリスホルを送信してくダーのハンドブックは進行中の作業です。ない機械のオペレーターが操作するに連絡するか、参加して役立ちます。

4.7.1.5 ホールプローブ
ファイルを送信してく名：probe-hole.ngc

説明したこのペーパーを参照してください。：穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。と直径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけます。
プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけ、穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、のハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、測定しました。し、結果を手伝うことができる場合は、記録する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示します。

4.7.1.6 カッター補正
追加してされる場合は、

4.7.2 旋盤ユーザー情報の変更例
1.1.1.1 Threading

ファイルを送信してく名 lathe-g76.ngc

説明したこのペーパーを参照してください。：フェーシング、スレッディング、およびパーティングオフ。
このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、パラメータを手伝うことができる場合は、使用されした旋盤を制御するでのハンドブックは進行中の作業です。ねじ切りのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、示しています。
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4.8 RS274 / NGCの変更違いい電気環境向けの設計
4.8.1 RS274 / NGCからの変更変更

RS274 / NGC プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、変える場合は、違い
工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。
工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。
LinuxCNC では進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して機械のオペレーターが操作するが元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して戻ると、らない。 このハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、新しいバージョンのしいツールを送信してくが古いいツールを送信してくよりも
長し続けるにつれて、くなる場合は、可能しなくなった性があります。があり、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。マシン位置されます。に連絡するか、参加して移動され、する場合は、とツールを送信してくチップが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くなりすぎる場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ために連絡するか、参加して行
われました。

オフセットパラメータは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してく単な方法が求められました。位です
LinuxCNC では進行中の作業です。、G28 および G30 のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してロケーションである場合は、 P1 のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターに連絡するか、参加して格納するためのデされている場合は、値。 。 。
 P9座標です。系は最初は混乱する可能性があります。、および G92 オフセットは進行中の作業です。「ini ファイルを送信してく単な方法が求められました。位」です。 このハンドブックは進行中の作業です。変更する許可が行われたのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、
G28、G30、G10 L2、または進行中の作業です。 G92.3 がプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされている場合は、ときに連絡するか、参加して、G20 または進行中の作業です。 G21 がアクは進行中の作業です。ティブであった
かどうかに連絡するか、参加してよって、場所のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。が変わったためです。

ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さ/直径と長さを含めることは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してく単な方法が求められました。位です
LinuxCNC では進行中の作業です。、ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さ（オフセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と直径と長さを含めることは進行中の作業です。、ini ファイルを送信してく単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。み指定しました。され
ます。 このハンドブックは進行中の作業です。変更する許可が行われたのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、G43、G41、G42 モードを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ときに連絡するか、参加して、G20 または進行中の作業です。 G21 のハンドブックは進行中の作業です。どちらがア
クは進行中の作業です。ティブであったかに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さと直径と長さを含めることが変わる場合は、ためです。 これに連絡するか、参加してより、G コードが単な方法が求められました。純なパーツを記述します。で整する高レベルのコントローラー、つまりモー
形式に公開されました。（G20 または進行中の作業です。 G21 から始するために、結果としてまり、プログラムのメンバーに連絡するか、参加して全に機体で単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、変更する許可しなかった場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所でも、ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、
変更する許可せずに連絡するか、参加して、マシンのハンドブックは進行中の作業です。非ネイティブ単な方法が求められました。位で G コードを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことは進行中の作業です。不可能しなくなったでした。 。

G84、G87 は進行中の作業です。実装にされていません
G84 および G87 は進行中の作業です。現します。在実装にされていませんが、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。将来ました。のハンドブックは進行中の作業です。リリースに連絡するか、参加して追加してされる場合は、可能しなくなった性があります。があります。

軸の移動を協調制御できます。ワード付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。 G28、G30

G28 または進行中の作業です。 G30 が一部のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードのハンドブックは進行中の作業です。みが存のユーザーインターフェースと在する場合は、ように連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされている場合は、場合は、、LinuxCNC は進行中の作業です。指定しました。され
た軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、移動され、します。 これは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。マシンコントロールを送信してくでは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるです。 一部のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。間が経つにつれて点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、してから、
すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 2 行のハンドブックは進行中の作業です。 G コードを手伝うことができる場合は、記述されたします。
G0 X- Y-（中の作業です。間が経つにつれて点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、する場合は、軸の移動を協調制御できます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所G28（すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

4.8.2 RS274 / NGCへの変更追加
RS274 / NGC プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、変えない違い
G33、G76 スレッドコード

これらのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。 RS274 / NGC では進行中の作業です。定しました。義するされていません。
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G38.2

G38.2 を手伝うことができる場合は、動され、かした後の月曜日に開催されました。、プローブのハンドブックは進行中の作業です。先端と出力端からが引き起こします。っ込む」という選択を行います。められません。 このハンドブックは進行中の作業です。撤回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。動され、きは進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。将来ました。のハンドブックは進行中の作業です。リ
リースで追加してされる場合は、可能しなくなった性があります。があります。

G38.3. . . G38.5

これらのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。 RS274 / NGC では進行中の作業です。定しました。義するされていません
O コード

これらのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。 RS274 / NGC では進行中の作業です。定しました。義するされていません
M50。 。 .M53 オーバーライド

これらのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。 RS274 / NGC では進行中の作業です。定しました。義するされていません
M61..M66

これらのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。 RS274 / NGC では進行中の作業です。定しました。義するされていません
G43、G43.1

負ののハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、
RS274 / NGC仕様に、スティーブン・キングの言葉：「では進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、が正に連絡するか、参加してなる場合は、と「予想されます」と記載されているされています。 ただし、G43

は進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、に連絡するか、参加して対して機能しなくなったします。
旋盤を制御する工具のパラメータ化されたリス
G43工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、補正は進行中の作業です。、X寸法が求められました。と Z寸法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。両方で工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、オフセットできます。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。主に連絡するか、参加して旋盤を制御するで役立ちます。
 動され、的ライセンシーである工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、
LinuxCNC では進行中の作業です。、G43.1 IK を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、を手伝うことができる場合は、指定しました。できます。

G41.1、G42.1

LinuxCNC では進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることと、旋盤を制御するモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 G コードでのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、指定しました。できます。 形式に公開されました。は進行中の作業です。 G41.1 / 

G42.1 D L です。ここで、D は進行中の作業です。直径と長さを含めること、L（指定しました。されている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。旋盤を制御する工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するきです。
Hワードなしのハンドブックは進行中の作業です。 G43

ngc では進行中の作業です。、これは進行中の作業です。許可されていません。 LinuxCNC では進行中の作業です。、現します。在ロードされている場合は、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さオフセット
を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 現します。在ロードされている場合は、ツールを送信してくがない場合は、は進行中の作業です。、エラーです。 このハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、ユーザーが工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な
ごとに連絡するか、参加して 2箇所で工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、必要がないように連絡するか、参加して、また Dワードが指定しました。されていない場合は、のハンドブックは進行中の作業です。 G41 / G42

のハンドブックは進行中の作業です。動され、作と一貫したタイムラインですべてを必している場合は、ために連絡するか、参加して行われました。
U、V、および W軸の移動を協調制御できます。

LinuxCNC では進行中の作業です。、U、V、W と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、 3 つのハンドブックは進行中の作業です。直線からの逸脱が軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。追加してセットを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ことに連絡するか、参加してより、最大 9軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。マシン
を手伝うことができる場合は、使用されできます。
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4.9 Gコードへの変更画像

4.9.1 デプスマップとは編集何ですか？でアーク電圧を読み取るすか？
デプスマップは進行中の作業です。、各ドライブには、ピクは進行中の作業です。セルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。明したこのペーパーを参照してください。る場合は、さが各ドライブには、ポイントでのハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。深くに入る前に、その質問に答えようとします。度の成功を収めたものもありました。（または進行中の作業です。高さ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、グレー

スケールを送信してく画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようです。

4.9.2 image-to-gcodeとAXISユーザーインターフェイスの変更統合
.ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[FILTER]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、追加してして、.png、.gif、または進行中の作業です。.jpg画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいたときに連絡するか、参加して AXIS が自
動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して image-to-gcode を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すように連絡するか、参加してします。

PROGRAM_EXTENSION = .png,.gif,.jpg Grayscale Depth Image
png = image-to-gcode
gif = image-to-gcode
jpg = image-to-gcode

標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 sim / axis.ini構成されました。ファイルを送信してくは進行中の作業です。すでに連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で構成されました。されています。

4.9.3 image-to-gcodeの変更使用
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、AXIS でイメージファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくか、ターミナのロビーでルを送信してくから image-to-gcode を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことに連絡するか、参加してより、

image-to-gcode を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
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image-to-gcode torus.png > torus.ngc
右側のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、[OK]を手伝うことができる場合は、押すかして gcode を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 選択されましした画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようサイズからの初期のスポンサーシップによりとオプションに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
じて、これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。数秒から数分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、かかる場合は、場合は、があります。 AXIS に連絡するか、参加して画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。んでいる場合は、場合は、、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようから gcodeへのハンドブックは進行中の作業です。
変換に使用される、より安価なが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と、gcode が自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。まれ、プレビューされます。 AXIS では進行中の作業です。、リロードを手伝うことができる場合は、押すかすと、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう
から gcodeへのハンドブックは進行中の作業です。オプション画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが再び表示され、微調整する高レベルのコントローラー、つまりモーが可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。

4.9.4 オプションリファレンス
1.1.1.1 単位

生し続けました。成されました。された g コードで G20（インチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 G21（mm）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。どちらを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、か、およびラベルを送信してく付き数字けされた各ドライブには、
オプションのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位（単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として使用されする場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、指定しました。します。

4.9.4.1 画像をテストする反転
「いいえ」のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、黒いピクは進行中の作業です。セルを送信してくが最低く、パス許容値が指定されていないマシンで最点を合わせてで、白になりました。いピクは進行中の作業です。セルを送信してくが最高点を合わせてです。 「は進行中の作業です。い」のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、黒いピクは進行中の作業です。セルを送信してくが

最高点を合わせてで、白になりました。いピクは進行中の作業です。セルを送信してくが最低く、パス許容値が指定されていないマシンで最点を合わせてです。
4.9.4.2 画像の歴史正規化

は進行中の作業です。いのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、最も暗いピクは進行中の作業です。セルを送信してくが黒に連絡するか、参加して再マップされ、最も明したこのペーパーを参照してください。る場合は、いピクは進行中の作業です。セルを送信してくが白になりました。に連絡するか、参加して再マップされます。
4.9.4.3 画像の歴史境界線をテストする展開

None のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、入力画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。まま使用されされ、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からに連絡するか、参加してある場合は、詳細については、が切り取り組みを開始するために、結果としてられる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 白になりました。また
は進行中の作業です。黒のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めることに連絡するか、参加して等しいピクは進行中の作業です。セルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界線からの逸脱ががすべてのハンドブックは進行中の作業です。側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して追加してされ、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からに連絡するか、参加してある場合は、詳細については、が切り取り組みを開始するために、結果として
られる場合は、ことは進行中の作業です。ありません。

4.9.4.4 許容値の設定（入力）単位）
一連のハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてが直線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。許容範囲で、理事会はこれに同意しました。内に連絡するか、参加してある場合は、場合は、、それらは進行中の作業です。直線からの逸脱がとして出力されます。 許容値を手伝うことができる場合は、大きくする場合は、と、

LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。輪郭のハンドブックは進行中の作業です。パフォーマンスが向に動かすようにドライブに命令する上する場合は、可能しなくなった性があります。がありますが、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようのハンドブックは進行中の作業です。細については、部を手伝うことができる場合は、削除する必要があります。したりぼ同じです。かしたりする場合は、こ
ともできます。

4.9.4.5 ピクセルサイズ（入力）単位）
入力画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようのハンドブックは進行中の作業です。 1 ピクは進行中の作業です。セルを送信してくは進行中の作業です。、これだけのハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位に連絡するか、参加してなります。通常、このハンドブックは進行中の作業です。数は進行中の作業です。 1.0 よりは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して小さな改善を要求さくなります。

 たとえば、400x400 のハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようファイルを送信してくから 2.5x2.5 インチのハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、ミリングする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、2.5 / 400 = .00625

である場合は、ため、ピクは進行中の作業です。セルを送信してくサイズからの初期のスポンサーシップにより.00625 を手伝うことができる場合は、使用されします。
4.9.4.6 プランジ送り速度り速度速度（入力）1分あたりの単位）あたり速度の歴史単位）

プランジパッキング速度の成功を収めたものもありました。（1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、プレーヤーのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
4.9.4.7 送り速度り速度速度（入力）1分あたりの単位）あたり速度の歴史単位）

パスのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。。
4.9.4.8 スピンドル速度（入力）RPM）

gcode ファイルを送信してくに連絡するか、参加して入れる場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。 S コード。
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4.9.4.9 スキャンパターン
可能しなくなったなスキャンパターンは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 行
 列を維持します。 それ
 行、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して列を維持します。 それ
 列を維持します。 それ、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して行

4.9.4.10 スキャン方向
可能しなくなったなスキャン方向に動かすようにドライブに命令するは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 正：低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い X軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値でフライス盤を制御するを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、高い X軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって移動され、します
 負の：高い X軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値でフライス盤を制御するを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い X軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって移動され、します
 交互に接続できるモジュール：最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、が終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のした X軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、のハンドブックは進行中の作業です。同じ端と出力端からから開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 これに連絡するか、参加してより、トラバースのハンドブックは進行中の作業です。動され、

きのハンドブックは進行中の作業です。量が減少なくともします
 アップミリング：低く、パス許容値が指定されていないマシンで最いポイントからミリングを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、高いポイントに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって移動され、します
 ダウンミリング：高いポイントからミリングを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最いポイントに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって移動され、します

4.9.4.11 深さ（単位）さ（入力）単位）
材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。上部は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して Z = 0 に連絡するか、参加してあります。 材料またはツールに必要であり、プログラマーがへのハンドブックは進行中の作業です。最も深くに入る前に、その質問に答えようとします。い切り込む」という選択を行います。みは進行中の作業です。 Z =-深くに入る前に、その質問に答えようとします。さです。

4.9.4.12 ステップオーバー（入力）ピクセル）
隣接する場合は、行または進行中の作業です。列を維持します。 それ間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。のハンドブックは進行中の作業です。ピクは進行中の作業です。セルを送信してく数を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。/ピクは進行中の作業です。セルを送信してくサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。し、

最も近くにありますい整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加して丸める必要があります。めます。 たとえば、ピクは進行中の作業です。セルを送信してくサイズからの初期のスポンサーシップにより= .006 で、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。ステップオーバー距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。= .015 のハンドブックは進行中の作業です。場
合は、、.015 / .006 = 2.5 ’である場合は、ため、2 または進行中の作業です。 3 ピクは進行中の作業です。セルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ステップオーバーを手伝うことができる場合は、使用されします。

4.9.4.13 工具径オフセット
工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。切削部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。直径と長さを含めること。

4.9.4.14 安全高さ
トラバース移動され、のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して移動され、する場合は、高さ。 image-to-gcode は進行中の作業です。、常に連絡するか、参加してマテリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。上部が Z = 0 に連絡するか、参加してある場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提と
しています。

4.9.4.15 ツールタイプ
工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。切削部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す。 可能しなくなったな工具のパラメータ化されたリス形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 ボールを送信してくエンド
 フラットエンド
 45度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。「ビー」
 60度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。「ビー」

422



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

4.9.4.16 レースバウンディング
これは進行中の作業です。、行または進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って比較的ライセンシーである平坦な状態でプレスされたりすることはありません。 厚いシーな領域におを手伝うことができる場合は、スキップする場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、制御するします。 このハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、行

と列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。両方がミリングされている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み意が作成されました。味を持ちました。があります。 可能しなくなったな境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界オプションは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 なし：行と列を維持します。 それは進行中の作業です。両方とも完全に機に連絡するか、参加してフライス盤を制御するで削られています。
 二次は、高価なインテリジェントモーションコン：第 2方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してフライス盤を制御するを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して大きく傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。していない領域におは進行中の作業です。スキップされます。
 フルを送信してく：第 1方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してフライス盤を制御するを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、第 2方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して大きく傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。する場合は、領域におは進行中の作業です。スキップされます。 2番目を集めた

のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してフライス盤を制御するを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して大きく傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。していない領域におは進行中の作業です。スキップされます。
4.9.4.17 接触角

レースのハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界が[なし]でない場合は、、接触します。角を得ることができます。よりも大きい勾配は進行中の作業です。強い勾配と見したのはそこでした。なされ、そのハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。よりも小さな改善を要求さい勾配
は進行中の作業です。弱さ）にい勾配と見したのはそこでした。なされます。

4.9.4.18 パスごとの歴史粗いオフセットと深さいオフセットと深さ（単位）さ
Image-to-gcode は進行中の作業です。、オプションでルを送信してくーティングパスを手伝うことができる場合は、実行できます。 連続するためのコードを作成しました。する場合は、荒削りパスのハンドブックは進行中の作業です。深くに入る前に、その質問に答えようとします。さは進行中の作業です。、パスごと

のハンドブックは進行中の作業です。荒削り深くに入る前に、その質問に答えようとします。さに連絡するか、参加してよって与えられます。えられます。 たとえば、0.2 を手伝うことができる場合は、入力する場合は、と、深くに入る前に、その質問に答えようとします。さ 0.2 のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。荒削りパス、深くに入る前に、その質問に答えようとします。さ 0.4 のハンドブックは進行中の作業です。 2

番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。荒削りパスが実行され、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な深くに入る前に、その質問に答えようとします。さに連絡するか、参加して達する場合は、まで続するためのコードを作成しました。きます。 荒削りパスのハンドブックは進行中の作業です。どのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、も、荒削りオフ
セットよりも最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して近くにありますづくことは進行中の作業です。ありません。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、フライス盤を制御するで作成されました。されている場合は、背のハンドブックは進行中の作業です。高い垂直
フィーチャーを手伝うことができる場合は、示しています。 このハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようでは進行中の作業です。、パスあたりのハンドブックは進行中の作業です。荒削りのハンドブックは進行中の作業です。深くに入る前に、その質問に答えようとします。さは進行中の作業です。 0.2 インチで、荒削りのハンドブックは進行中の作業です。オフセット
は進行中の作業です。 0.1 インチです。

図 5-57
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5章 工具補正
5.1 工具補正

5.1.1 工具長オフセットオフセット
1.1.1.1 タッチオフ

AXIS インターフェースのハンドブックは進行中の作業です。タッチオフ画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのできます。
ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな手順：
 ホーミング後の月曜日に開催されました。、Tn M6 を手伝うことができる場合は、使用されして工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、ロードします。ここで、n は進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするです。
 ゲージを手伝うことができる場合は、使用されしてツールを送信してくを手伝うことができる場合は、確立されたポイントに連絡するか、参加して移動され、する場合は、か、テストカットを手伝うことができる場合は、行って測定しました。します。
 [手動され、制御する]タブのハンドブックは進行中の作業です。[タッチオフ]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します（または進行中の作業です。キーボードのハンドブックは進行中の作業です。[終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 [座標です。系は最初は混乱する可能性があります。]ドロップダウンボックは進行中の作業です。スで[ツールを送信してくテーブルを送信してく]を手伝うことができる場合は、選択されましします。
 ゲージまたは進行中の作業です。測定しました。寸法が求められました。を手伝うことができる場合は、入力し、[OK]を手伝うことができる場合は、選択されましします。

DRO が正しい Z位置されます。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ように連絡するか、参加して、ツールを送信してくテーブルを送信してくが正しい Z長し続けるにつれて、に連絡するか、参加して変更する許可され、G43 コマンドが発行されて、
新しいバージョンのしいツールを送信してく Z長し続けるにつれて、が有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。タッチオフは進行中の作業です。、ツールを送信してくに連絡するか、参加して TnM6 がロードされている場合は、場合は、
に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されできます。

図 6-58

5.1.1.1 G10 L1 / L10 / L11 をテストする使用する
G10 L1 / L10 / L11 コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして、工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。
 G10 L1Pn-オフセットを手伝うことができる場合は、値に連絡するか、参加して設定しました。します。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係ありません。 （詳細については、は進行中の作業です。 G10 L1 を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 G10 L10 Pn-フィクは進行中の作業です。スチャ 1〜8 のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が値に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 （詳細については、は進行中の作業です。 G10 L10

を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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 G10 L11Pn-フィクは進行中の作業です。スチャ 9 のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が値に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 （詳細については、は進行中の作業です。 G10 L11 を手伝うことができる場合は、
参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

5.1.2 ツールテーブル
ツールを送信してくテーブルを送信してくは進行中の作業です。、各ドライブには、ツールを送信してくに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、含まれています。むテキストファイルを送信してくです。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、構成されました。と同じディレ

クは進行中の作業です。トリーに連絡するか、参加してあり、tool.tbl と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 ツールを送信してくは進行中の作業です。ツールを送信してくチェンジャーに連絡するか、参加してある場合は、か、手動され、で変更する許可されている場合は、可能しなくなった性があります。が
あります。 ファイルを送信してくは進行中の作業です。テキストエディタで編集する場合は、か、G10L1 を手伝うことができる場合は、使用されして更する許可新しいバージョンのできます。 旋盤を制御する工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してく形
式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、旋盤を制御する工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。エントリのハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。
1000 です。ツールを送信してくとポケットのハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。 99999 です。
ツールを送信してくエディタまたは進行中の作業です。テキストエディタを手伝うことができる場合は、使用されして、ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集できます。 テキストエディタを手伝うことができる場合は、使

用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、GUI でツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、リロードしてください。
1.1.1.1 ツールテーブル形式

表 6.1：ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。
T# P# X Y Z A B C U V W Dia FA BA Ori Re

m

; （セミコロンを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいた後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。データは進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
T1 P17 X0 Y0 Z0 A0 B0 C0 U0 V0 W0 D0 I0 J0 Q0 ;rem

T2 P5 X0 Y0 Z0 A0 B0 C0 U0 V0 W0 D0 I0 J0 Q0 ;rem

T3 P12 X0 Y0 Z0 A0 B0 C0 U0 V0 W0 D0 I0 J0 Q0 ;rem

一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して、新しいバージョンのしいツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。行形式に公開されました。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 ; -セミコロンを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびく、データなし
 T-工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする、0-99999（工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。一意が作成されました。である場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 P-ポケット番号すべてを外部とリンクする、1-99999（ポケット番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。一意が作成されました。である場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 X..W-指定しました。された軸の移動を協調制御できます。上のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスオフセット-浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて
 D-工具のパラメータ化されたリス径と長さを含めること-浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて、絶対値
 I-フロントアングルを送信してく（旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて
 J-バックは進行中の作業です。アングルを送信してく（旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて
 Q-工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するき（旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、0-9

 ; -コメントまたは進行中の作業です。コメントのハンドブックは進行中の作業です。始するために、結果としてまり-テキスト
このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてセミコロンと、それに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く最大 1000 のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくエントリで構成されました。されます。

Note
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99999 までの工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。番号が存在しない場合、が独立していない場合でも、許可されていますが独立していない場合でも、、現時点と見なされ、自動モードでは対応するコーでは、技術的なな理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する由から、矢印をクリックしてページを切りから、工具の下で回転する垂直タレット旋盤にも当てはまります。テーブルの制御がのエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ
数は最大 1000個のマクロがに見つかりました制限り、引き続き使用できます。されています。 LinuxCNC開発者に特定のコード行を示すことができます。は、最終的なに見つかりましたその制限り、引き続き使用できます。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が取り除します。くこと標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が計画しし
ています。 非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました大きなツールの制御がチェンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ジャーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。持っている場合は、それをバイパスする必要があります。 この軸が反応してスイッチ入ちの場合でも、は、しばらくお勧めします。待されるマニュアルページが表示されない場合がありちください。

LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ミルを送信してくと旋盤を制御する用されに連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、ツールを送信してくテーブルを送信してく形式に公開されました。がありましたが、2.4.x

リリース以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および、すべてのハンドブックは進行中の作業です。マシンで 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してく形式に公開されました。が使用されされています。 マシンに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係のハンドブックは進行中の作業です。ない、または進行中の作業です。
使用されする場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ないツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。無視してください。

セミコロンを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいた後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、行に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。データが含まれています。まれています。 1 行
に連絡するか、参加しては進行中の作業です。最大 16 のハンドブックは進行中の作業です。エントリが含まれています。まれる場合は、場合は、がありますが、含まれています。まれる場合は、エントリは進行中の作業です。は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して少なくともなくなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。
長し続けるにつれて、さ、直径と長さを含めることなどに連絡するか、参加して使用されされる場合は、単な方法が求められました。位は進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位です。
特に連絡するか、参加してランダムのメンバーに連絡するか、参加して化し、スクリプトを作成するための多くの試みツールを送信してくチェンジャーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、ツールを送信してくエントリを手伝うことができる場合は、昇順で保持ちました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

 ツールを送信してくテーブルを送信してくでは進行中の作業です。、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。でツールを送信してく番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されできますが。
各ドライブには、行に連絡するか、参加しては進行中の作業です。最大 16 のハンドブックは進行中の作業です。エントリを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。エントリは進行中の作業です。必須です。 最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。エントリ

（セミコロンが前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して付き数字いたコメントまたは進行中の作業です。コメント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。オプションです。 表に連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、エントリが列を維持します。 それに連絡するか、参加して配置されます。
されている場合は、と読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みやすくなりますが、唯一のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、行のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、エントリのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。スペースまた
は進行中の作業です。タブがあり、各ドライブには、エントリのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して改行文字がある場合は、ことです。 エントリ。
エントリのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。とそれぞれに連絡するか、参加して入力する場合は、データのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする（必須）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所T列を維持します。 それに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。コード番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、表す番号すべてを外部とリンクする（符号すべてを外部とリンクするなし整する高レベルのコントローラー、つまりモー数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。まれています。 コードが
符号すべてを外部とリンクするなし整する高レベルのコントローラー、つまりモー数である場合は、限など、り、ユーザーは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくに連絡するか、参加して任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、使用されできます。

ポケット番号すべてを外部とリンクする（必須）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所P列を維持します。 それに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ことができる場合は、ツールを送信してくチェンジャースロットのハンドブックは進行中の作業です。ポケット番号すべてを外部とリンクする
（スロット番号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、表す番号すべてを外部とリンクする（符号すべてを外部とリンクするなし整する高レベルのコントローラー、つまりモー数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が含まれています。まれます。 このハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。エントリは進行中の作業です。すべて異なります。なっている場合は、必要があ
ります。

ポケット番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。通常 1 から始するために、結果としてまり、ツールを送信してくチェンジャーで利用され可能しなくなったな最も高いポケットまで上がります。 ただ
し、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくチェンジャーがこのハンドブックは進行中の作業です。パターンに連絡するか、参加して従って使用されうわけでは進行中の作業です。ありません。 ポケット番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、ツールを送信してくチェン
ジャーがポケットを手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されする場合は、番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してよって決まります。 つまり、使用されする場合は、ポケット番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。ツールを送信してく
チェンジャーで使用されされる場合は、番号すべてを外部とリンクする付き数字けスキームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してよって決定しました。され、使用されする場合は、ポケット番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。マシン上で意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、なさ
なければならないということです。

データオフセット番号すべてを外部とリンクする（オプション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所データオフセット列を維持します。 それ（XYZABCUVW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスオフセットを手伝うことができる場合は、表
す実数が含まれています。まれています。 このハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセットが使用されされていて、このハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスが選択されましされている場合は、場合は、に連絡するか、参加して
使用されされます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。数値は進行中の作業です。、正、ゼロ、または進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、があり、実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。完全に機に連絡するか、参加してオプションです。 ここに連絡するか、参加して少なくとも
なくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。エントリを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めしますが、そうでない場合は、は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してツールを送信してくテーブルを送信してくに連絡するか、参加してエント
リを手伝うことができる場合は、作成されました。してもほとんど意が作成されました。味を持ちました。がありません。
一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなミルを送信してくでは進行中の作業です。、おそらく Z（工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。エントリが必要です。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな旋盤を制御するでは進行中の作業です。、X（X工具のパラメータ化されたリスオ

フセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と Z（Z工具のパラメータ化されたリスオフセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。エントリが必要に連絡するか、参加してなる場合は、場合は、があります。 カッター直径と長さを含めること補正（カッターコ
427
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ンプ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなミルを送信してくでは進行中の作業です。、おそらく D（カッター直径と長さを含めること）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。エントリも追加してする場合は、必要があります。 ツー
ルを送信してくノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているーズからの初期のスポンサーシップにより径と長さを含めること補正（ツールを送信してくコンプ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな旋盤を制御するでは進行中の作業です。、おそらく D（ツールを送信してくノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているーズからの初期のスポンサーシップにより径と長さを含めること）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。エントリも追
加してする場合は、必要があります。
旋盤を制御するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すと方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。追加して情報が含まれています。も必要です。 したがって、I（ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と J

（ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。背面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。エントリが必要に連絡するか、参加してなる場合は、場合は、があります。 おそらく、Q（ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するき）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。エントリも必
要です。
詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、旋盤を制御するユーザー情報が含まれています。のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
[直径と長さを含めること]列を維持します。 それに連絡するか、参加しては進行中の作業です。実数が含まれています。まれています。 このハンドブックは進行中の作業です。数値は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしてカッター補正がオンに連絡するか、参加してなっている場合は、場

合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されされます。 補正中の作業です。に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスが切削される場合は、材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。エッジである場合は、場合は、、これは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。測
定しました。された直径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、表す正のハンドブックは進行中の作業です。実数である場合は、必要があります。 補正中の作業です。に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたパスが、直径と長さを含めることが公称のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
パスである場合は、場合は、、これは進行中の作業です。、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。測定しました。された直径と長さを含めることと公称直径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。差のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、表す小さな改善を要求さな数値（正または進行中の作業です。負の、ただし
ゼロに連絡するか、参加して近くにありますい）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所である場合は、必要があります。 工具のパラメータ化されたリスでカッター補正を手伝うことができる場合は、使用されしない場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係ありません。

コメント列を維持します。 それは進行中の作業です。、オプションでツールを送信してくを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 どんな種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類のハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。でも OK です。 このハンドブックは進行中の作業です。コ
ラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、人間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所者であるのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、対象としています。 コメントのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。セミコロンを手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、必要があります。

5.1.2.1 ツールチェンジャー
LinuxCNC は進行中の作業です。、手動され、、ランダムのメンバーに連絡するか、参加してロケーション、固定しました。ロケーションのハンドブックは進行中の作業です。 3種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくチェンジャーを手伝うことができる場合は、サポートし

ています。 LinuxCNCツールを送信してくチェンジャーのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。は進行中の作業です。、INI のハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。 EMCIO セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してあります。
手動され、ツールを送信してくチェンジャー手動され、ツールを送信してくチェンジャー（手動され、でツールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、固定しました。位置されます。ツールを送信してくチェン

ジャーのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して扱う必要があります（われ、P番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。無視されます。 手動され、ツールを送信してくチェンジャーのハンドブックは進行中の作業です。使用されは進行中の作業です。、変更する許可時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してツールを送信してくと一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して残りのステップを完了してから、構成を使用して
る場合は、ツールを送信してくホルを送信してくダー（Cat、NMTB、Kwik Switch など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がある場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み意が作成されました。味を持ちました。があり、したがって、スピンドルを送信してくに連絡するか、参加して
対する場合は、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が保持ちました。されます。 R-8 または進行中の作業です。ルを送信してくーターコレットタイプのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくホルを送信してくダーを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンは進行中の作業です。、
ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、保持ちました。しないため、手動され、のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくチェンジャーは進行中の作業です。使用されしないでください。
固定しました。位置されます。ツールを送信してくチェンジャー固定しました。位置されます。ツールを送信してくチェンジャーは進行中の作業です。、常に連絡するか、参加してツールを送信してくを手伝うことができる場合は、ツールを送信してくチェンジャーのハンドブックは進行中の作業です。固定しました。位置されます。に連絡するか、参加して
戻ると、します。 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、旋盤を制御するタレットなどのハンドブックは進行中の作業です。設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。も含まれています。まれます。 LinuxCNC が固定しました。ロケーションツールを送信してくチェン
ジャー用されに連絡するか、参加して構成されました。されている場合は、場合は、、P番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 LinuxCNC に連絡するか、参加してよって無視されます（ただし、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、保持ちました。、および
書き換に使用される、より安価なえ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。で、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。簿記番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して P を手伝うことができる場合は、使用されできます。

ランダムのメンバーに連絡するか、参加してロケーションツールを送信してくチェンジャーランダムのメンバーに連絡するか、参加してロケーションツールを送信してくチェンジャーは進行中の作業です。、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく
を手伝うことができる場合は、チェンジャーのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくと交換に使用される、より安価なします。 このハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくチェンジャーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ツールを送信してく交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。、ツールを送信してく
は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ポケットに連絡するか、参加して入れられます。 ツールを送信してくが変更する許可される場合は、と、LinuxCNC は進行中の作業です。ポケット番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、書き換に使用される、より安価なえて、ツールを送信してく
がどこに連絡するか、参加してある場合は、かを手伝うことができる場合は、追跡の問題です。します。 T は進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数に連絡するか、参加してする場合は、ことができますが、P は進行中の作業です。マシンに連絡するか、参加してとって意が作成されました。味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、数でなけ
ればなりません。
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5.1.3 カッター補正
カッター補正に連絡するか、参加してより、プログラマは進行中の作業です。正確な工具のパラメータ化されたリス径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、知りません。らなくても工具のパラメータ化されたリスパスを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してできます。 唯一のハンドブックは進行中の作業です。注意が作成されました。

点を合わせては進行中の作業です。、プログラマーは進行中の作業です。、少なくともなくとも使用されされる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、最大のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス半径と長さを含めることと同じ長し続けるにつれて、さに連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して、移動され、中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。
リードを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、必要がある場合は、ことです。
カッターのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。ろからカッターのハンドブックは進行中の作業です。動され、きのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、向に動かすようにドライブに命令するいている場合は、ときに連絡するか、参加して、カッター補正がラインのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側または進行中の作業です。右側に連絡するか、参加してあ

る場合は、ときに連絡するか、参加して、カッターがたどる場合は、ことができる場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。可能しなくなったなパスがあります。 これを手伝うことができる場合は、視覚えている化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して、ツールを送信してくが
パーツを手伝うことができる場合は、横切って進むときに連絡するか、参加して、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。ろを手伝うことができる場合は、歩の多くが達成されます。いている場合は、パーツのハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加して立っている場合は、と想像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようしてください。 G41 は進行中の作業です。
線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側で、G42 は進行中の作業です。線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。右側です。
各ドライブには、移動され、のハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。移動され、に連絡するか、参加してよって異なります。なります。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。移動され、で外側のハンドブックは進行中の作業です。コーナのロビーでーが作成されました。された場合は、、移動され、は進行中の作業です。補正さ

れたカットラインのハンドブックは進行中の作業です。終点を合わせてに連絡するか、参加してなります。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。動され、きが内側のハンドブックは進行中の作業です。コーナのロビーでーで作成されました。された場合は、、パーツを手伝うことができる場合は、削らないように連絡するか、参加して、
動され、きは進行中の作業です。短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。く停止された、またはまったく機能しなくなったします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、補正された移動され、が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。移動され、に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてさまざまなポイントでどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったす
る場合は、かを手伝うことができる場合は、示しています。

図 6-59

1.1.1.1 概要なファイル
工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくカッター補正は進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。データを手伝うことができる場合は、使用されして、必要なオフセットを手伝うことができる場合は、決定しました。します。 データは進行中の作業です。、

G10L1 を手伝うことができる場合は、使用されして実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して設定しました。できます。
エントリ移動され、のハンドブックは進行中の作業です。プログラミング補正を手伝うことができる場合は、実行する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。移動され、は進行中の作業です。、エントリ移動され、として機能しなくなったします。 最
小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さは進行中の作業です。カッターのハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることです。 これは進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。上を手伝うことができる場合は、すばやく移動され、する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 G41 / 42 のハンドブックは進行中の作業です。
後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。高速移動され、が発行された場合は、、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つだけがツールを送信してくを手伝うことができる場合は、補正位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します。

429



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。、エントリのハンドブックは進行中の作業です。移動され、が行のハンドブックは進行中の作業です。右側で補正されている場合は、ことがわかります。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これに連絡するか、参加してよりツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。が X0 のハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加して配置されます。されます。 プロファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、場合は、、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のが X0 に連絡するか、参加してある場合は、場合は、、結果のハンドブックは進行中の作業です。プロファ
イルを送信してくは進行中の作業です。、エントリのハンドブックは進行中の作業です。移動され、のハンドブックは進行中の作業です。オフセットのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してバンプを手伝うことができる場合は、残りのステップを完了してから、構成を使用してします。

図 6-60

Z モーション Z軸の移動を協調制御できます。モーションは進行中の作業です。、XY平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がで輪郭を手伝うことができる場合は、追跡の問題です。している場合は、ときに連絡するか、参加して発生し続けました。する場合は、場合は、があります。 輪郭のハンドブックは進行中の作業です。一部は進行中の作業です。、
パーツのハンドブックは進行中の作業です。上のハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、後の月曜日に開催されました。退させます。させ、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてで Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、延テストの結果に基づいて、最大ステッ長し続けるにつれて、する場合は、ことに連絡するか、参加してよってスキップできます。
早送り早送りは進行中の作業です。、補正がオンに連絡するか、参加してなっている場合は、ときに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してできます。
良したいと考えていましたい習するために使用できます。慣
 G40 でプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてして、補正がオフに連絡するか、参加してなっている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。

430



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

5.1.3.1 例

図 6-61

図 6-62
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5.2 ツール編集GUI

5.2.1 概要なユーザーコンセプト

ツールを送信してく編集プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースと]ボタンを手伝うことができる場合は、使用されして、編集した変更する許可でツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンの
できます。 [ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースと]ボタンは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのしますが、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC インスタンスで使
用されされる場合は、ツールを送信してくテーブルを送信してくデータを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションが必要です。 軸の移動を協調制御できます。GUI を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、LinuxCNC

で使用されされる場合は、ファイルを送信してくと現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してくデータのハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、[再ロードテーブルを送信してく]ボタンで更する許可新しいバージョンのできます。 このハンドブックは進行中の作業です。
ボタンは進行中の作業です。、マシンがオンでアイドルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。

5.2.2 列の並べ替えの変更並べ替えべ替え替ええ
ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示は進行中の作業です。、列を維持します。 それヘッダーを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、ことで、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それで昇順で並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべ替えるえる場合は、ことができます。 

2回りまたは反目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および順で並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべ替えるえられます。 列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべ替えるえに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、マシンがデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。 tcl バージョン> = 8.5

で構成されました。されている場合は、必要があります。

システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してインストールを送信してくされている場合は、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションに連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドで tcl /tk8.5 を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、必
要がある場合は、場合は、があります。

sudo update-alternatives --config tclsh ;# select the option for tclsh8.5
sudo update-alternatives --config wish ;# select the option for wish8.5
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5.2.3 列の並べ替えの変更選択
デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、tooledit プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。可能しなくなったなツールを送信してくテーブルを送信してくパラメータ列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、表示します。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。

パラメータを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、マシンは進行中の作業です。ほとんどないため、表示される場合は、列を維持します。 それは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してく設定しました。で制限など、できます。

INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。構文
[DISPLAY]
TOOL_EDITOR = tooledit column_name column_name ...

Z列を維持します。 それと DIAM列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
[DISPLAY]
TOOL_EDITOR = tooledit Z DIAM

5.2.4 スタンドアロン使用
ツールを送信してく編集プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、スタンドアロンプログラムのメンバーに連絡するか、参加してとして呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すこともできます。 たとえば、プログラムのメンバーに連絡するか、参加して

がユーザー PATH に連絡するか、参加してある場合は、場合は、、tooledit と入力する場合は、と、使用され構文が表示されます。
スタンドアロン

tooledit
Usage:
tooledit filename
tooledit [column_1 ... column_n] filename

スタンドアロンのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくエディットを手伝うことができる場合は、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC アプリケーションと同期のスポンサーシップによりする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ファイルを送信してく名を手伝うことができる場合は、
LinuxCNCini ファイルを送信してくで指定しました。されている場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。と同じ[EMCIO] TOOL_TABLE ファイルを送信してく名に連絡するか、参加して解しておく必要のある重要なユーザー決する場合は、必要があります。

LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加して tooledit を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、gcode コマンドのハンドブックは進行中の作業です。実行または進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してがツールを送信してく
テーブルを送信してくデータおよびツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、場合は、があります。 ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。 tooledit に連絡するか、参加してよって
検出され、メッセージが表示されます。

Warning: File changed by another process
ツールを送信してく編集ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのして、[再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり]ボタンで変更する許可したファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ことができます。
ツールを送信してくテーブルを送信してくは進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エントリで指定しました。されます。

[EMCIO]TOOL_TABLE = tool_table_filename
ツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してくは進行中の作業です。、（ワードプロセッサでは進行中の作業です。なく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なテキストエディタで編集できます。
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Axis GUI は進行中の作業です。、オプションで ini ファイルを送信してく設定しました。を手伝うことができる場合は、使用されしてツールを送信してくエディタプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、指定しました。できます。
[DISPLAY]TOOL_EDITOR = path_to_editor_program

デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、tooledit という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが使用されされます。 このハンドブックは進行中の作業です。エディタは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくテーブルを送信してく
パラメータを手伝うことができる場合は、サポートし、ツールを送信してくエントリのハンドブックは進行中の作業です。追加してと削除する必要があります。を手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してし、パラメータ値に連絡するか、参加して対していくつかのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。性があります。
チェックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、実行します。
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6章 一般的な情報な情報情報
6.1 インテグレーターの変更概念

6.1.1 ファイルの変更場所
LINUXCNC は進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。場所で構成されました。ファイルを送信してくと G コードファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、探します。 これらのします。 場所は進行中の作業です。、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。実行
方法が求められました。に連絡するか、参加してよって異なります。なります。
1.1.1.1 インストール済みみ取り

LIVECD から実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC を手伝うことができる場合は、実行している場合は、場合は、、または進行中の作業です。 DEB を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてインストールを送信してくし、メ
ニューから構成されました。ピッカー LINUXCNC を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、LINUXCNC は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、検索した結果、します。
 LINUXCNC ディレクは進行中の作業です。トリは進行中の作業です。/ HOME / USER-NAME / LINUXCNC に連絡するか、参加してあります。
 構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリは進行中の作業です。/ HOME / USER-NAME / LINUXCNC / CONFIGS に連絡するか、参加してあります。

 CONFIGURATION FILES ARE LOCATED AT /HOME/USER-NAME/LINUXCNC/CONFIGS/NAME-OF-

CONFIG.

 G コードファイルを送信してくは進行中の作業です。/ HOME / USER-NAME / LINUXCNC / NC_FILES ’に連絡するか、参加してあります。
たとえば、MILL という構成されました。とユーザー名 FRED のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ディレクは進行中の作業です。トリとファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
ように連絡するか、参加してなります。

 /HOME/FRED/LINUXCNC

 /HOME/FRED/LINUXCNC/NC_FILES

 /HOME/FRED/LINUXCNC/CONFIGS/MILL

 /HOME/FRED/LINUXCNC/CONFIGS/MILL/MILL.INI

 /HOME/FRED/LINUXCNC/CONFIGS/MILL/MILL.HAL

 /HOME/FRED/LINUXCNC/CONFIGS/MILL/MILL.VAR

 /HOME/FRED/LINUXCNC/CONFIGS/MILL/TOOL.TBL

NOTE

一部のファイルの制御がのオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の場所と名前を示します。は、INI ファイルの制御がで構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御ができます。 DISPLAYセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、と標準的な
RS274NGCセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してくださ

6.1.1.1 コマンドライン
コマンドラインから LINUXCNC を手伝うことができる場合は、実行し、INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と場所を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、と、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場所

を手伝うことができる場合は、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加して置されます。くことができます。 コマンドラインから LINUXCNC を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、表示
する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LINUXCNC-H を手伝うことができる場合は、実行します。
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6.1.2 ファイル
各ドライブには、構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、少なくともなくとも次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが必要です。
 INI ファイルを送信してく.INI

 INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HAL セクは進行中の作業です。ションで指定しました。された HAL ファイルを送信してく.HAL または進行中の作業です。 HALTCL ファイルを送信してく.TCL。
[注]一部のハンドブックは進行中の作業です。 GUI では進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが必要に連絡するか、参加してなる場合は、場合は、があります。
オプションで、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。も使用されできます。
 変数ファイルを送信してく.VAR

 ディレクは進行中の作業です。トリ内のハンドブックは進行中の作業です。.VAR ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるし、[RS274NGC] PARAMETER_FILE = 

SOMEFILENAME.VAR を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、と、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してファイルを送信してくが作成されました。されます。
 .VAR ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるし、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めた[RS274NGC] PARAMETER_FILE を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるした場合は、、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。
起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して RS274NGC.VAR という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 VAR ファイルを送信してくが作成されました。されます。 [RS274NGC] 

PARAMETER_FILE を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるする場合は、と、紛らわしいごちゃ混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。らわしいメッセージが表示される場合は、場合は、があります。
 INI ファイルを送信してくで[EMCMOT] TOOL_TABLE が指定しました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、ツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してく.TBL。
一部のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。では進行中の作業です。、ツールを送信してくテーブルを送信してくは進行中の作業です。必要ありません。

6.1.3 ステッパーシステム
6.1.3.1 基準期モーション間の動き

　BASE_PERIOD は進行中の作業です。、LINUXCNC コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。ハートビートです。1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所周期のスポンサーシップによりごとに連絡するか、参加して、ソフトウェ
アステップジェネレーターは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてである場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します。 周期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。
くする場合は、と、制限など、内で 1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくス数を手伝うことができる場合は、増やすことができます。 ただし、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。すぎる場合は、と、コン
ピューターがステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。生し続けました。成されました。に連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、費しています。 他の人は他の見解を持っていますが、やすため、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。処理が遅くなり、動きが長くなる可能性くなったり、
ロックは進行中の作業です。したりする場合は、可能しなくなった性があります。があります。 レイテンシーとステッピングドライブのハンドブックは進行中の作業です。要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、使用されできる場合は、
最短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてに連絡するか、参加して影響します。します。
　最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、間が経つにつれてに連絡するか、参加して数回りまたは反しか発生し続けました。しない可能しなくなった性があります。があり、モーターが方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、変えてい
る場合は、ときに連絡するか、参加して発生し続けました。する場合は、悪いパスフォローを取得することがでい待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。確率を入力します。 そうでないは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くなります。 そのハンドブックは進行中の作業です。ため、非常に連絡するか、参加してまれなエラーが発生し続けました。して、
パーツがときどき台無しに連絡するか、参加してなり、トラブルを送信してくシューティングが不可能しなくなったに連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。
　このハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、最も簡単な方法が求められました。な方法が求められました。は進行中の作業です。、ドライブのハンドブックは進行中の作業です。最長し続けるにつれて、のハンドブックは進行中の作業です。タイミング要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびとコンピューターのハンドブックは進行中の作業です。最
悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。である場合は、 BASE_PERIOD を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ことです。 これが常に連絡するか、参加して最良したいと考えていましたのハンドブックは進行中の作業です。選択されましで
ある場合は、とは進行中の作業です。限など、りません。 たとえば、20 US のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令する信してく号すべてを外部とリンクする保持ちました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ドライブを手伝うことができる場合は、実行していて、
レイテンシテストで最大レイテンシが 11 US である場合は、と示された場合は、、BASE_PERIOD を手伝うことができる場合は、 20 + 11 = 

31US に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と -ある場合は、モードでは進行中の作業です。毎秒 32,258 ステップ、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。モードでは進行中の作業です。毎秒 16,129 ステップで
す。
　問題でした。この時までに、は進行中の作業です。、20US のハンドブックは進行中の作業です。ホールを送信してくドタイムのメンバーに連絡するか、参加して要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してあります。 これに連絡するか、参加して 11US のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、加してえる場合は、と、31US のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性い
期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、使用されせざる場合は、を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれなくなります。 ただし、LINUXCNC ソフトウェアステップジェネレーターに連絡するか、参加して
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は進行中の作業です。、さまざまな時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてから複数のハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてに連絡するか、参加して増やすことができる場合は、パラメーターがいくつかあ
ります。 たとえば、STEPLEN 2)が 1 から 2 に連絡するか、参加して変更する許可された場合は、、ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてと終了するために各ステッピングモーターが回転する必要ののハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して 2

つのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてがあります。 同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、DIRHOLD 3)が 1 から 3 に連絡するか、参加して変更する許可された場合は、、ステップパルを送信してくスと方向に動かすようにドライブに命令するピ
ンのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して少なくともなくとも 3 つのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてがあります。
　DIRHOLD を手伝うことができる場合は、使用されして 20US のハンドブックは進行中の作業です。ホールを送信してくド時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、満のたすことができる場合は、場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して長し続けるにつれて、い時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 4.5US

のハンドブックは進行中の作業です。ハイタイムのメンバーに連絡するか、参加してです。 11US のハンドブックは進行中の作業です。レイテンシーを手伝うことができる場合は、 4.5US のハンドブックは進行中の作業です。ハイタイムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して追加してする場合は、と、最小さな改善を要求期のスポンサーシップにより間が経つにつれては進行中の作業です。 15.5US

に連絡するか、参加してなります。 15.5 US を手伝うことができる場合は、試すことが提してみる場合は、と、コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。動され、作が遅くなり、動きが長くなる可能性いことがわかったのハンドブックは進行中の作業です。で、16US に連絡するか、参加して
落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでち着きますきました。 DIRHOLD を手伝うことができる場合は、 1（デフォルを送信してくト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してする場合は、と、ステップと方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。、
16US のハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてから 11US のハンドブックは進行中の作業です。レイテンシー= 5 US を手伝うことができる場合は、引き起こします。いたものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してなり、これでは進行中の作業です。不十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、です。 さらに連絡するか、参加して
15人必要です。 期のスポンサーシップにより間が経つにつれては進行中の作業です。 16US なのハンドブックは進行中の作業です。で、もう 1 つ必要です。 したがって、DIRHOLD を手伝うことができる場合は、 1 から 2 に連絡するか、参加して変更する許可
します。これで、ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のから方向に動かすようにドライブに命令する転する速度を定義する換に使用される、より安価なピンまでのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 5 + 16 = 21 US であり、
ドライブが間が経つにつれて違った方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してステップする場合は、ことを手伝うことができる場合は、心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。配する場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて。
　STEPGEN のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、STEPGEN のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

NOTE

1) このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みステップジェネレータである場合は、 STEPGEN のハンドブックは進行中の作業です。使用されに連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。
します。 一部のハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアデバイスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。独自のハンドブックは進行中の作業です。ステップジェネレーターがあり、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み
のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されしていません。 そのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
2) STEPLEN は進行中の作業です。、HAL コンポーネントである場合は、 LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みステップジェネレーターである場合は、 STEPGEN

のハンドブックは進行中の作業です。パフォーマンスを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、パラメーターを手伝うことができる場合は、指します。 このハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。、ステップパルを送信してくス自体のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さを手伝うことができる場合は、
調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。 読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み続するためのコードを作成しました。けてください、すべては進行中の作業です。最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。されます。
3) DIRHOLD は進行中の作業です。、方向に動かすようにドライブに命令する保持ちました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、パラメーターを手伝うことができる場合は、指します。

6.1.3.2 ステップタイミング
　一部のハンドブックは進行中の作業です。ドライブのハンドブックは進行中の作業です。ステップタイミングとステップスペースは進行中の作業です。異なります。なります。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ステップポ
イントが重要に連絡するか、参加してなります。 ドライブが立ち下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがりエッジを手伝うことができる場合は、踏む場合は、出力ピンを反転させる必要む場合は、は進行中の作業です。、出力ピンを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するさせる場合は、必要
があります。

6.1.4 サーボシステム
6.1.4.1 基本操作

　サーボシステムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、同等のハンドブックは進行中の作業です。ステッパーシステムのメンバーに連絡するか、参加してよりも高速で正確ですが、コストが高く複雑ではなく、妥協する必要はありません。です。
 ステッパーシステムのメンバーに連絡するか、参加してとは進行中の作業です。異なります。なり、サーボシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ある場合は、種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。フィードバックは進行中の作業です。デバイスが必要
であり、ステッパーシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して箱から出してすぐに機能するわけではないため、調整またはから出してすぐに連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、わけでは進行中の作業です。ないため、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーまたは進行中の作業です。
調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、必要があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。違いは進行中の作業です。、一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびルを送信してくープで動され、作する場合は、ステッピングモーターとは進行中の作業です。
異なります。なり、サーボが閉じているすべての接点を使用します。ルを送信してくープシステムのメンバーに連絡するか、参加してである場合は、ために連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在します。 閉じているすべての接点を使用します。ルを送信してくープとは進行中の作業です。どういう意が作成されました。味を持ちました。ですか？
サーボモーターシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。簡略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 7-63

　このハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、入力信してく号すべてを外部とリンクする（およびフィードバックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が加して算します。増幅に高まり始めています。器がを手伝うことができる場合は、駆動され、し、加して算します。増幅に高まり始めています。器がが電力増
幅に高まり始めています。器がを手伝うことができる場合は、駆動され、し、電力増幅に高まり始めています。器ががモーターを手伝うことができる場合は、駆動され、し、モーターが負の荷（およびフィードバックは進行中の作業です。装に置されます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、
駆動され、し、フィードバックは進行中の作業です。装に置されます。（ および入力信してく号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーターを手伝うことができる場合は、駆動され、します。 これは進行中の作業です。、A が B を手伝うことができる場合は、制御する
し、B が C を手伝うことができる場合は、制御するし、C が D を手伝うことができる場合は、制御するし、D が A を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、円（閉じているすべての接点を使用します。ルを送信してくープ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して非常に連絡するか、参加してよく似デカルトシステムの回転単位ています。
　これまでサーボシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されしたことがない場合は、、特に連絡するか、参加して入力がスムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して出力に連絡するか、参加して進み、二度の成功を収めたものもありました。と
戻ると、らない通常のハンドブックは進行中の作業です。電子メールを送信してく回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートと比較する場合は、と、これは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して奇妙な症状がいくつもな考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えに連絡するか、参加して思います。える場合は、ことは進行中の作業です。間が経つにつれて違いあり
ません。4) すべてが他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてを手伝うことができる場合は、制御するしている場合は、場合は、、誰もがそれらを使用するかどうかを選択できます。 キーボードジョギングはオペレーが責任を与えます。 インタプリタは、を手伝うことができる場合は、持ちました。って、それがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったす
る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。でしょうか。 答えようとします。えは進行中の作業です。、LINUXCNC がこのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、制御するできる場合は、ということですが、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。
制御する方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ことに連絡するか、参加してよってそれを手伝うことができる場合は、行う必要があります。 LINUXCNC が使用されする場合は、制御する方
法が求められました。は進行中の作業です。、最も単な方法が求められました。純なパーツを記述します。で最良したいと考えていましたのハンドブックは進行中の作業です。 1 つであり、PID と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。
　PID は進行中の作業です。、比例としては、、積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、、および微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるです。 比例としては、値は進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加して対する場合は、反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもを手伝うことができる場合は、決定しました。し、積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、
値は進行中の作業です。最近くにありますのハンドブックは進行中の作業です。エラーのハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもを手伝うことができる場合は、決定しました。し、微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、値は進行中の作業です。エラーが変化し、スクリプトを作成するための多くの試みしている場合は、速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて
反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもを手伝うことができる場合は、決定しました。します。 これらは進行中の作業です。、仕掛けます。たとえば、品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、設定しました。値に連絡するか、参加して従って使用されわせる場合は、タスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して適用されされる場合は、 3 つのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな数学を、広く使用されているエン
的ライセンシーである手法が求められました。です。 LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、制御するしたいプロセスは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。位置されます。であり、設定しました。点を合わせては進行中の作業です。コマンドさ
れた軸の移動を協調制御できます。位置されます。です。

NOTE

4) それが独立していない場合でも、役立していない場合でも、つ場合でも、、デジタルの制御がの世界でこれに最も近いのはステートマシン、シーケンシャルマシンなどでこれに見つかりました最も近くない場合、コントローラーはいのはスの動き。テートマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、、シーケンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、シャルの制御がマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、など
です。ここで、出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。が独立していない場合でも、現在の工具交換プログ実行していること標準的なは、入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。（お勧めします。よび側面図を指します。出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。）が独立していない場合でも、以前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました実行していたこと標準的なに見つかりましたよって
異なります。なります。 それが独立していない場合でも、役に見つかりました立していない場合でも、たない場合でも、は、気に見つかりましたしないでください。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 7-64

　PID コントローラーアルを送信してくゴリズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。定しました。数を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ことに連絡するか、参加してより、コントローラーは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。
プロセス要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して合は、わせて設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。された制御するアクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのできます。 コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。は進行中の作業です。、エ
ラーに連絡するか、参加して対する場合は、コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。性があります。、コントローラーが設定しました。値を手伝うことができる場合は、オーバーシュートする場合は、程度の成功を収めたものもありました。、お
よびシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動動され、のハンドブックは進行中の作業です。程度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また点を合わせてから説明したこのペーパーを参照してください。できます。

6.1.4.2 比例項
　比例としては、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」（ゲインと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、こともあります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。エラー値に連絡するか、参加して比例としては、する場合は、出力に連絡するか、参加して変化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、もたら
します。 比例としては、ゲインが高いと、エラーのハンドブックは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みに連絡するか、参加して対して出力が大きく変化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。 比例としては、ゲイ
ンが高すぎる場合は、と、システムのメンバーに連絡するか、参加してが不安定しました。に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 対照してください。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、ゲインが小さな改善を要求さいと、大き
な入力エラーに連絡するか、参加して対する場合は、出力応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。が小さな改善を要求さくなります。 比例としては、ゲインが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最すぎる場合は、と、システムのメンバーに連絡するか、参加して障害に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
する場合は、際ののハンドブックは進行中の作業です。制御する動され、作が小さな改善を要求さすぎる場合は、可能しなくなった性があります。があります。
　外乱する可能性があります。がない場合は、、純なパーツを記述します。粋な回転運動であり、な比例としては、制御するは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた標です。値に連絡するか、参加して落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでち着きますきませんが、比例としては、ゲインとプロセスゲイ
ンのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数である場合は、定しました。常状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。エラーを手伝うことができる場合は、保持ちました。します。 定しました。常状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットに連絡するか、参加してもかかわらず、チューニン
グ理論と産業です。慣行のハンドブックは進行中の作業です。両方が、出力変化し、スクリプトを作成するための多くの試みのハンドブックは進行中の作業です。大部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して寄与えられます。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。比例としては、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」である場合は、ことを手伝うことができる場合は、示しています。

6.1.4.3 積分あたりの単位）項
　積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」（リセットと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、こともあります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からのハンドブックは進行中の作業です。寄与えられます。は進行中の作業です。、エラーのハンドブックは進行中の作業です。大きさとエラーのハンドブックは進行中の作業です。持ちました。続するためのコードを作成しました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提
間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して比例としては、します。 時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて過する間に連絡するか、参加して伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダう瞬間が経つにつれて誤差を手伝うことができる場合は、合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。する場合は、と（誤差を手伝うことができる場合は、積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して修正され
ている場合は、は進行中の作業です。ずのハンドブックは進行中の作業です。累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにオフセットが得られるソフトウェアとそれられます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに誤差に連絡するか、参加して積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲインが乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。され、コントロー
ラー出力に連絡するか、参加して追加してされます。
　積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」（比例としては、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」に連絡するか、参加して追加してされた場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、プロセスのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。点を合わせてへのハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、加して速し、比例としては、のハンドブックは進行中の作業です。みのハンドブックは進行中の作業です。コント
ローラーで発生し続けました。する場合は、残りのステップを完了してから、構成を使用して留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令定しました。常状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。エラーを手伝うことができる場合は、排除する必要があります。します。 ただし、積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」は進行中の作業です。過する間去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切からのハンドブックは進行中の作業です。累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに誤差に連絡するか、参加して対
応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもしている場合は、ため、現します。在値が設定しました。値を手伝うことができる場合は、オーバーシュートする場合は、可能しなくなった性があります。があります（設定しました。値を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて反を見つけることは難し対
方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して偏差が生し続けました。じる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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6.1.4.4 微分あたりの単位）項
　プロセスエラーのハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試み率を入力します。 そうでないは進行中の作業です。、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて過する間に連絡するか、参加して伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダうエラーのハンドブックは進行中の作業です。傾き（つまり、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてに連絡するか、参加して対する場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。 1 次は、高価なインテリジェントモーションコン導
関である米国国立標準技術研究所数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、決定しました。し、このハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試み率を入力します。 そうでないに連絡するか、参加して導関である米国国立標準技術研究所数ゲインを手伝うことができる場合は、掛けます。たとえば、ける場合は、ことに連絡するか、参加してよって計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。されます。
　微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」は進行中の作業です。コントローラー出力のハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試み率を入力します。 そうでないを手伝うことができる場合は、遅くなり、動きが長くなる可能性くし、このハンドブックは進行中の作業です。効になっていません。果は進行中の作業です。コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。値のハンドブックは進行中の作業です。近くにありますくで最
も顕著に連絡するか、参加してなります。 したがって、微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、制御するを手伝うことができる場合は、使用されして、積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、コンポーネントに連絡するか、参加してよって生し続けました。成されました。される場合は、
オーバーシュートのハンドブックは進行中の作業です。大きさを手伝うことができる場合は、減らし、コントローラーとプロセスのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせのハンドブックは進行中の作業です。安定しました。性があります。を手伝うことができる場合は、向に動かすようにドライブに命令する上させ
ます。

6.1.4.5 ループチューニング
　PID コントローラーパラメーター（比例としては、、積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、、微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。ゲイン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が正しく選択されましされていない場
合は、、制御するされたプロセス入力は進行中の作業です。不安定しました。に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。つまり、振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動動され、のハンドブックは進行中の作業です。有無に連絡するか、参加してかかわらず、
出力が発散している場合もあります。 ファイルは、次の方法でパーセントで区切られる場合があります。 し、飽和または進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する的ライセンシーである破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは損なう可能性があに連絡するか、参加してよってのハンドブックは進行中の作業です。み制限など、されます。 制御するルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーとは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。制
御するパラメーター（ゲイン/比例としては、帯域にお、積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲイン/リセット、微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲイン/レート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。制御する応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。
のハンドブックは進行中の作業です。最適値に連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ことです。

6.1.4.6 手動きチューニング
　簡単な方法が求められました。な調整する高レベルのコントローラー、つまりモー方法が求められました。は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して I値と D値を手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ことです。 ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。出力が発振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動する場合は、まで
P を手伝うことができる場合は、増やします。そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、P は進行中の作業です。、1/4振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動幅に高まり始めています。減衰させ、過補正振動を低減するように機能し、常に必要タイプのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。約しています。半分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。
 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、プロセスに連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて内に連絡するか、参加してオフセットが正しくなる場合は、まで I を手伝うことができる場合は、増やします。 ただし、多くの人がコードの小さな改善を要求すぎる場合は、
と不安定しました。に連絡するか、参加してなります。 最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、負の荷のハンドブックは進行中の作業です。乱する可能性があります。れのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。でルを送信してくープが基づいて構築できるため準に連絡するか、参加して到達する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して許容
できる場合は、速さに連絡するか、参加してなる場合は、まで、D を手伝うことができる場合は、増やします。 ただし、D が多くの人がコードの小さな改善を要求すぎる場合は、と、過する間剰な時間としてプローブシーケンスな応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。とオーバーシュー
トが発生し続けました。します。 通常、高速 PID ルを送信してくープ調整する高レベルのコントローラー、つまりモーは進行中の作業です。わずかに連絡するか、参加してオーバーシュートして、設定しました。値に連絡するか、参加してすばやく
到達します。 ただし、一部のハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。オーバーシュートを手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、ことができません。そのハンドブックは進行中の作業です。場
合は、、オーバーダンプされた閉じているすべての接点を使用します。ルを送信してくープシステムのメンバーに連絡するか、参加してが必要に連絡するか、参加してなります。これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、発振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動を手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こす P 設
定しました。のハンドブックは進行中の作業です。半分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、よりも大幅に高まり始めています。に連絡するか、参加して少なくともない P 設定しました。が必要に連絡するか、参加してなります。

6.1.5 RTAI

　リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してアプリケーションインターフェイス（RTAI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、最高のハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して（RT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所パフォーマ
ンスを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 RTAI パッチを手伝うことができる場合は、適用されしたカーネルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、厳密に結び付けられますなタイミング
制約しています。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、アプリケーションを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。 RTAI を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。ステップ生し続けました。成されました。など、
正確なタイミングを手伝うことができる場合は、必要とする場合は、機能しなくなったを手伝うことができる場合は、利用されできます。

6.1.5.1 ACPI

　ADVANCED CONFIGURATION AND POWER INTERFACE（ACPI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加しては進行中の作業です。さまざまな機能しなくなったがあり、そのハンドブックは進行中の作業です。ほと
んどが RT パフォーマンスに連絡するか、参加して干渉します（たとえば、電源がオフになっ管理、CPU パワーダウン、CPU周波数ス
ケーリングなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 LINUXCNCカーネルを送信してく（およびおそらくすべてのハンドブックは進行中の作業です。 RTAI パッチが適用されされたカー
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ネルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。、ACPI が無効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。 ACPI は進行中の作業です。、シャットダウンのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、
切る場合は、ことも行います。そのハンドブックは進行中の作業です。ため、コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して切る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、電源がオフになっボタンを手伝うことができる場合は、押すかす必要
がある場合は、場合は、があります。 RTAI グルを送信してくープは進行中の作業です。最近くにありますのハンドブックは進行中の作業です。リリースでこれを手伝うことができる場合は、改善に興味を持つようになりました。している場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、結局
LINUXCNC システムのメンバーに連絡するか、参加してが自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、可能しなくなった性があります。があります。

6.1.6

6.2 レイテンシーテスト
このハンドブックは進行中の作業です。テストは進行中の作業です。、CNC マシンを手伝うことができる場合は、駆動され、できる場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して PC で実行する場合は、必要がある場合は、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。テス

トです。
　レイテンシーとは進行中の作業です。、PC が実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。処理を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったし、外部要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してかかる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてです。 LINUXCNC

のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれは進行中の作業です。 BASE_THREAD であり、ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。タイミング基づいて構築できるため準として機能しなくなったする場合は、周期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるなハート
ビートを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 レイテンシーが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最いほど、ハートビートを手伝うことができる場合は、より速く実行でき、ステップパルを送信してくスがより
速くよりスムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してなります。
　レイテンシーは進行中の作業です。 CPU速度の成功を収めたものもありました。よりもは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して重要です。 毎回りまたは反 10 マイクは進行中の作業です。ロ秒以内のハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり込む」という選択を行います。みに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。する場合は、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最
PENTIUMII は進行中の作業です。、最新しいバージョンのかつ最速のハンドブックは進行中の作業です。 P4 ハイパースレッディングビーストよりも優れています。れた結果を手伝うことができる場合は、もたらす可能しなくなった性があります。があ
ります。
　レイテンシを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、要因はは進行中の作業です。 CPU だけでは進行中の作業です。ありません。 マザーボード、ビデオカード、USB ポート、お
よびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。が遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、損なう可能性があなう可能しなくなった性があります。があります。 何を手伝うことができる場合は、扱う必要があります（っている場合は、かを手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、最良したいと考えていましたのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。、RTAI

レイテンシーテストを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことです。
　ソフトウェアでステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、ことに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、非常に連絡するか、参加して大きな利点を合わせてが 1 つあります。それは進行中の作業です。無料またはツールに必要であり、プログラマーがです。
 ほぼ同じです。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 PC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ソフトウェアに連絡するか、参加してよって生し続けました。成されました。されたステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、出力できる場合は、パラレルを送信してくポートがあ
ります。 ただし、ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。欠です。点を合わせてもあります。
 制限など、された最大ステップレート
 生し続けました。成されました。されたパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。ジッタ
 CPU を手伝うことができる場合は、ロードします
　PC が LINUXCNC を手伝うことができる場合は、どれだけうまく実行できる場合は、かを手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、最良したいと考えていましたのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。、HAL遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッテストを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことで
す。 テストを手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき（UBUNTU では進行中の作業です。、アプリケーション→アクは進行中の作業です。セサリ
→ターミナのロビーでルを送信してくから）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行します。

latency-test

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ようなものハンドブックは進行中の作業です。が表示されます。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 7-65

テストのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。、コンピューターを手伝うことができる場合は、悪いパスフォローを取得することがで用されする場合は、必要があります。 画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上でウィンドウを手伝うことができる場合は、移動され、します。 ウェブ
を手伝うことができる場合は、サーフィンします。 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。大きなファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ディスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加してコピーします。 音楽を再生します。 を手伝うことができる場合は、再生し続けました。します。 
GLXGEARS などのハンドブックは進行中の作業です。 OPENGL プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行します。 アイデアは進行中の作業です。、レイテンシーテストが最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。ケースのハンドブックは進行中の作業です。数
が何である場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、間が経つにつれて、PC を手伝うことができる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。ペースに連絡するか、参加して乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間がせる場合は、ことです。

NOTE

遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッテストのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。、LINUXCNC または進行中の作業です。 STEPCONF を手伝うことができる場合は、実行しないでください。

 重要な数値は進行中の作業です。最大ジッタです。 上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、これは進行中の作業です。 9075ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒、つまり 9.075 マイクは進行中の作業です。ロ秒です。 このハンドブックは進行中の作業です。番
号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、記録し、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたときに連絡するか、参加して STEPCONF に連絡するか、参加して入力します。
 上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、レイテンシテストは進行中の作業です。数秒間が経つにつれてしか実行されませんでした。 テストは進行中の作業です。少なくともなくとも数分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、間が経つにつれて実行する場合は、
必要があります。 最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。あまり頻繁に使用されるキーボードショートカットを次の表に示します。に連絡するか、参加して発生し続けました。しない場合は、や、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行した場合は、に連絡するか、参加して
のハンドブックは進行中の作業です。み発生し続けました。する場合は、場合は、があります。 たとえば、1 つのハンドブックは進行中の作業です。 INTEL マザーボードは進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、かなりうまく機能しなくなったし
ましたが、64秒ごとに連絡するか、参加して 300US のハンドブックは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して悪いパスフォローを取得することがでい遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッがありました。 幸いなことに、い、それは進行中の作業です。修正可能しなくなったでした。
HTTP：//WIKI.LINUXCNC.ORG/CGI-BIN/WIKI.PL？FIXINGSMIISSUES を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 では進行中の作業です。、結果は進行中の作業です。どういう意が作成されました。味を持ちました。ですか？ 最大ジッター数が約しています。 15〜20 マイクは進行中の作業です。ロ秒（15000〜20000ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所未満の
のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コンピューターは進行中の作業です。ソフトウェアステッピングで非常に連絡するか、参加して優れています。れた結果を手伝うことができる場合は、もたらすは進行中の作業です。ずです。 最大遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッが
30〜50 マイクは進行中の作業です。ロ秒のハンドブックは進行中の作業です。ような場合は、でも、良したいと考えていました好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてな結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、ことができますが、特に連絡するか、参加してマイクは進行中の作業です。ロステッピングを手伝うことができる場合は、使
用されしている場合は、場合は、や非常に連絡するか、参加して細については、いピッチのハンドブックは進行中の作業です。親ねねじがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、最大ステップレートが少なくともし期のスポンサーシップにより待外れに連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった
性があります。があります。 数値が 100US 以上（100,000ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、PC は進行中の作業です。ソフトウェアステッピングのハンドブックは進行中の作業です。候補とし
て適していません。 1ミリ秒（1,000,000ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、数値は進行中の作業です。、ソフトウェアステッピングを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、
かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、PC が LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。適切な候補では進行中の作業です。ないことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
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 あなたが高い数を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、ならば、それらを手伝うことができる場合は、改善に興味を持つようになりました。する場合は、方法が求められました。がある場合は、かもしれないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。
PC は進行中の作業です。、オンボードビデオを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ときに連絡するか、参加して、非常に連絡するか、参加して悪いパスフォローを取得することがでい遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ（数ミリ秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、持ちました。っていました。 しかし、5 ド
ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。古いビデオカードで問題でした。この時までに、は進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー決しました。

NOTE

LINUXCNC は進行中の作業です。、最先端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアを手伝うことができる場合は、必要としません。

ステッパーチューニングのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ステッパーチューニングのハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
LINUXCNC が実行されていないときのハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、調べる場合は、ために連絡するか、参加して、追加してのハンドブックは進行中の作業です。コマンドラインツールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されできます。
レイテンシープロットは進行中の作業です。、ベーススレッドとサーボスレッドのハンドブックは進行中の作業です。ストリップチャート記録を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。
アプリケーションを手伝うことができる場合は、起動され、または進行中の作業です。使用されしたときに連絡するか、参加して、レイテンシーのハンドブックは進行中の作業です。急上昇を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、と便利な場合は、があります。
 使用され法が求められました。：

レイテンシーヒストグラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ベーススレッドとサーボスレッドのハンドブックは進行中の作業です。レイテンシー（ジッター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ヒストグ
ラムのメンバーに連絡するか、参加してが表示されます。

Usage:

latency-histogram --help | -?

or

latency-histogram [Options]

Options:

--base   nS  (M1)base thread interval, default: 25000, min: 5000)

--servo   nS  (M1)servo thread interval, default: 1000000, min: 25000)
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--bbinsize nS (M1)base bin size, default: 100

--sbinsize nS (M1)servo bin size, default: 100

--bbins n (M1)base bins, default: 200

--sbins n (M1)servo bins, default: 200

--logscale 0|1 (M1)y axis log scale, default: 1)

--text note (M1)additional note, default: "" )

--show (M1)show count of undisplayed bins)

--nobase (M1)servo thread only)

--verbose (M1)progress and debug)

--nox (M1)no gui, display elapsed,min,max,sdev for each thread)

Notes:

Linuxcnc and Hal should not be running, stop with halrun -U.

Large number of bins and/or small binsizes will slow updates.

For single thread, specify --nobase (M1)and options for servo thread).

Measured latencies outside of the +/- bin range are reported

with special end bars. Use --show to show count for

the off-chart [pos|neg] bin
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6.3 ステッパーチとのインタプリタの相互作用ューニング
6.3.1 ソフトウェアステッピングを読み取る最大限に活用するに活用するハイパーセンシング

 ソフトウェアでステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、ことに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、非常に連絡するか、参加して大きな利点を合わせてが 1 つあります。それは進行中の作業です。無料またはツールに必要であり、プログラマーがで
す。 ほぼ同じです。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 PC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ソフトウェアに連絡するか、参加してよって生し続けました。成されました。されたステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、出力できる場合は、パラレルを送信してくポー
トがあります。 ただし、ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。欠です。点を合わせてもあります。
 制限など、された最大ステップレート
 生し続けました。成されました。されたパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。ジッタ
 CPU を手伝うことができる場合は、ロードします
このハンドブックは進行中の作業です。章では、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ソフトウェアで生し続けました。成されました。された手順から最良したいと考えていましたのハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ついくつかのハンドブックは進行中の作業です。手順があります。

1.1.1.1 レイテンシーテストをテストする実行する
レイテンシーテストのハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加して従って使用されって、レイテンシーテストを手伝うことができる場合は、実行します。
テストのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。、コンピューターを手伝うことができる場合は、悪いパスフォローを取得することがで用されする場合は、必要があります。 画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上でウィンドウを手伝うことができる場合は、移動され、しま

す。 ウェブを手伝うことができる場合は、サーフィンします。 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。大きなファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ディスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加してコピーします。 音楽を再生します。 を手伝うことができる場合は、
再生し続けました。します。 GLXGEARS などのハンドブックは進行中の作業です。 OPENGL プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行します。 アイデアは進行中の作業です。、レイテンシーテス
トが最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。ケースのハンドブックは進行中の作業です。数が何である場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、間が経つにつれて、PC を手伝うことができる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。ペースに連絡するか、参加して乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間がせる場合は、ことです。
　MAXJITTER というラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いた列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするが最も重要です。 それを手伝うことができる場合は、書き留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令めてください-

後の月曜日に開催されました。で必要に連絡するか、参加してなります。 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、テストのハンドブックは進行中の作業です。実行全に機体でのハンドブックは進行中の作業です。最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ測定しました。値が含まれています。まれています。 上
記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、これは進行中の作業です。 6693ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒、つまり 6,69 マイクは進行中の作業です。ロ秒であり、優れています。れています。 ただし、このハンドブックは進行中の作業です。例としては、
は進行中の作業です。数秒間が経つにつれてしか実行されませんでした（毎秒 1 行を手伝うことができる場合は、出力します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 テストは進行中の作業です。少なくともなくとも数分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、間が経つにつれて実行す
る場合は、必要があります。 最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。あまり頻繁に使用されるキーボードショートカットを次の表に示します。に連絡するか、参加して発生し続けました。しない場合は、や、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行
した場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み発生し続けました。する場合は、場合は、があります。 私の構成は進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、かなりうまく機能しなくなったする場合は、 INTEL マザー
ボードを手伝うことができる場合は、 1 つ持ちました。っていましたが、64秒ごとに連絡するか、参加して 300US のハンドブックは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して悪いパスフォローを取得することがでいレイテンシーがありました。 幸いなことに、
い、これは進行中の作業です。修正可能しなくなったです。LINUXCNCWIKI のハンドブックは進行中の作業です。 SMI のハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。修正を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　では進行中の作業です。、結果は進行中の作業です。どういう意が作成されました。味を持ちました。ですか？ 最大ジッター数が約しています。 15〜20 マイクは進行中の作業です。ロ秒（15000〜20000ナのロビーで
ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所未満ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コンピューターは進行中の作業です。ソフトウェアステッピングで非常に連絡するか、参加して優れています。れた結果を手伝うことができる場合は、もたらすは進行中の作業です。
ずです。 最大遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッが 30〜50 マイクは進行中の作業です。ロ秒のハンドブックは進行中の作業です。ような場合は、でも、良したいと考えていました好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてな結果を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、ことができますが、
特に連絡するか、参加してマイクは進行中の作業です。ロステッピングを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、や非常に連絡するか、参加して細については、いピッチのハンドブックは進行中の作業です。親ねねじがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、最大ス
テップレートが少なくともし期のスポンサーシップにより待外れに連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 数値が 100US 以上（100,000ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場
合は、、PC は進行中の作業です。ソフトウェアステッピングのハンドブックは進行中の作業です。候補として適していません。 1ミリ秒（1,000,000ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、数値は進行中の作業です。、ソフトウェアステッピングを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、PC が LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。
適切な候補では進行中の作業です。ないことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

445



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

　あなたが高い数を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、ならば、それらを手伝うことができる場合は、改善に興味を持つようになりました。する場合は、方法が求められました。がある場合は、かもしれないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してくださ
い。 たとえば、オンボードビデオを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、1台のハンドブックは進行中の作業です。 PC のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ（数ミリ秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が非常に連絡するか、参加して悪いパスフォローを取得することがでかっ
た。 しかし、5 ドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。古いビデオカードで問題でした。この時までに、は進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー決しました。LINUXCNC は進行中の作業です。最先端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。ハードウェ
アを手伝うことができる場合は、必要としません。

6.3.1.1 ドライブが失われたとき何を期待しているかを把握するをテストする期モーション待しているかを把握するして高速レートを変更するいるかをテストする把握するする
　ステッピングドライブのハンドブックは進行中の作業です。ブランドが異なります。なれば、ステップと方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して異なります。なる場合は、タイミング要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが
あります。 そのハンドブックは進行中の作業です。ため、ドライブのハンドブックは進行中の作業です。仕様に、スティーブン・キングの言葉：「が記載されているされている場合は、データシートを手伝うことができる場合は、掘り下げる（またはり下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげる場合は、（または進行中の作業です。
GOOGLE で検索した結果、する場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所必要があります。
GECKO G202 マニュアルを送信してくから：

Step Frequency: 0 to 200 kHz

Step Pulse “0” Time: 0.5 us min (M1)Step on falling edge)

Step Pulse “1” Time: 4.5 us min

Direction Setup: 1 us min (M1)20 us min hold time after Step edge)

GECKO G203V マニュアルを送信してくから：
Step Frequency: 0 to 333 kHz

Step Pulse “0” Time: 2.0 us min (M1)Step on rising edge)

Step Pulse “1” Time: 1.0 us min

Direction Setup:

200 ns (M1)0.2 us) before step pulse rising edge

200 ns (M1)0.2 us) hold after step pulse rising edge

XYLOTEX データシートから：から：
Minimum DIR setup time before rising edge of STEP Pulse 200 ns Minimum

DIR hold time after rising edge of STEP pulse 200 ns

Minimum STEP pulse high time 2.0 us

Minimum STEP pulse low time 1.0 us

Step happens on rising edge

番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけたら、それらも書き留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令めます。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップで必要に連絡するか、参加してなります。
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6.3.1.2 BASE_PERIOD をテストする選択された平面して高速レートを変更するください
　BASE_PERIOD は進行中の作業です。、LINUXCNC コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。ハートビートです。 周期のスポンサーシップによりごとに連絡するか、参加して、ソフトウェア
ステップジェネレータは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてである場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します。 周期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。くす
る場合は、と、制限など、内で 1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくス数を手伝うことができる場合は、増やすことができます。 ただし、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。すぎる場合は、と、コンピュー
ターがステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。生し続けました。成されました。に連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、費しています。 他の人は他の見解を持っていますが、やすため、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。処理が遅くなり、動きが長くなる可能性くなったり、ロッ
クは進行中の作業です。したりする場合は、可能しなくなった性があります。があります。 レイテンシーとステッパードライブのハンドブックは進行中の作業です。要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、でわかる場合は、よう
に連絡するか、参加して、使用されできる場合は、最短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてに連絡するか、参加して影響します。します。
　最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して GECKO のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう。 G202 は進行中の作業です。、0.5 US でロー、4.5 US でハイに連絡するか、参加してなる場合は、ステップパ
ルを送信してくスを手伝うことができる場合は、処理できます。方向に動かすようにドライブに命令するピンは進行中の作業です。、立ち下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがりエッジのハンドブックは進行中の作業です。 1 US前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して安定しました。し、立ち下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがりエッジのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。で
20US 安定しました。している場合は、必要があります。 最長し続けるにつれて、のハンドブックは進行中の作業です。タイミング要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、20US のハンドブックは進行中の作業です。ホールを送信してくドタイムのメンバーに連絡するか、参加してです。 簡単な方法が求められました。
なアプローチは進行中の作業です。、期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、 20US に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ことです。 これは進行中の作業です。、STEP および DIR 行のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可
が 20US離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れている場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 すべてが良したいと考えていましたいですよね？
　違う！ 待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてがゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、すべてのハンドブックは進行中の作業です。エッジが 20 US離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れており、すべてが正常です。 ただし、
すべてのハンドブックは進行中の作業です。コンピューターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ある場合は、程度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてがあります。 レイテンシーは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。レイテンシーが 11US のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ソフトウェアが想定しました。よりも 11US も遅くなり、動きが長くなる可能性く実行される場合は、
ことがあります。 ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。 1回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。実行が 11US遅くなり、動きが長くなる可能性れ、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。実行が時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてどおりである場合は、場合は、、最
初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。実行から 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。実行までのハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。わずか 9US です。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。がステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。し、
2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。が方向に動かすようにドライブに命令するビットを手伝うことができる場合は、変更する許可した場合は、、20 USG202ホールを送信してくドタイムのメンバーに連絡するか、参加して要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して違反を見つけることは難ししただけです。 
これは進行中の作業です。、ドライブが間が経つにつれて違った方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して進んだ可能しなくなった性があります。があり、パーツのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりが間が経つにつれて違っている場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。
味を持ちました。します。
　このハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。本当に連絡するか、参加して厄介して一連のパルスをステッピンな部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。、それが非常に連絡するか、参加してまれである場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ということです。 最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。
場合は、のハンドブックは進行中の作業です。待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、間が経つにつれてに連絡するか、参加して数回りまたは反しか発生し続けました。しない可能しなくなった性があります。があり、モーターが方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、変えている場合は、ときに連絡するか、参加して
発生し続けました。する場合は、悪いパスフォローを取得することがでい待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。確率を入力します。 そうでないは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くなります。 そのハンドブックは進行中の作業です。ため、非常に連絡するか、参加してまれなエラーが発生し続けました。し、パーツが
ときどき破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは損なう可能性があし、トラブルを送信してくシューティングが不可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。
　このハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、最も簡単な方法が求められました。な方法が求められました。は進行中の作業です。、ドライブのハンドブックは進行中の作業です。最長し続けるにつれて、のハンドブックは進行中の作業です。タイミング要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびとコンピューターのハンドブックは進行中の作業です。最
悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。である場合は、 BASE_PERIOD を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ことです。 20 US のハンドブックは進行中の作業です。ホールを送信してくドタイムのメンバーに連絡するか、参加して要
件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで GECKO を手伝うことができる場合は、実行していて、レイテンシテストで最大レイテンシが 11 US である場合は、ことが示された場
合は、、BASE_PERIOD を手伝うことができる場合は、 20 + 11 = 31 US（INI ファイルを送信してくで 31000ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、ドライブ
のハンドブックは進行中の作業です。タイミング要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、満のたすことが保証する正式な合意が作成されました。されています。
　ただし、トレードオフがあります。 ステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、少なくともなくとも 2 つのハンドブックは進行中の作業です。周期のスポンサーシップによりが必
要です。 1 つは進行中の作業です。パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、もう 1 つは進行中の作業です。パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 周期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。 31US なのハンドブックは進行中の作業です。で、ステップ
パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2X31 = 62US かかります。 つまり、最大ステップレートは進行中の作業です。 1秒あたりわずか
16,129 ステップです。 あまり良したいと考えていましたくない。 （ただし、まだあきらめないでください。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ショ
ンでは進行中の作業です。、まだ調整する高レベルのコントローラー、つまりモーが必要です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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　XYLOTEX のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、セットアップ時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてとホールを送信してくド時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。く、それぞれ 200 NS（0.2 US）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で
す。 最長し続けるにつれて、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 2US ハイタイムのメンバーに連絡するか、参加してです。 11 US のハンドブックは進行中の作業です。レイテンシーがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、BASE_PERIOD を手伝うことができる場合は、 11 

+ 2 = 13US まで低く、パス許容値が指定されていないマシンで最く設定しました。できます。 長し続けるにつれて、い 20 のハンドブックは進行中の作業です。私の構成たちのハンドブックは進行中の作業です。保持ちました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり除する必要があります。くことは進行中の作業です。本当に連絡するか、参加して役立ちま
す！ 13 US のハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてで、完全に機なステップは進行中の作業です。 2X13 = 26 US を手伝うことができる場合は、要し、最大ステップレートは進行中の作業です。毎秒 38,461

ステップです！
　しかし、まだお祝いを始めることはできません。いを手伝うことができる場合は、始するために、結果としてめる場合は、ことは進行中の作業です。できません。 13US は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い期のスポンサーシップにより間が経つにつれてである場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。して
ください。 13 USごとに連絡するか、参加してステップジェネレーターを手伝うことができる場合は、実行しようとする場合は、と、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。何かを手伝うことができる場合は、実行する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して
十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが残りのステップを完了してから、構成を使用してっていない可能しなくなった性があります。があり、コンピューターがロックは進行中の作業です。されます。 25 US未満ののハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、
目を集めた標です。としている場合は、場合は、は進行中の作業です。、25 US 以上から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、LINUXCNC を手伝うことができる場合は、実行して、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。がどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。す
る場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、必要があります。 すべてが順調であれば、期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、徐々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して減らすことができます。 
マウスポインタが遅くなり、動きが長くなる可能性くなり始するために、結果としてめ、PC上のハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてが遅くなり、動きが長くなる可能性くなる場合は、場合は、は進行中の作業です。、期のスポンサーシップにより間が経つにつれてが少なくともし短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。すぎます。 
コンピューターを手伝うことができる場合は、スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して実行できる場合は、ように連絡するか、参加してした前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して戻ると、ります。
　このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、25 US から始するために、結果としてめて、13 US に連絡するか、参加して到達しようとしましたが、約しています。 16 US が制限など、である場合は、ことがわ
かりました。それ以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびであり、コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。は進行中の作業です。あまり良したいと考えていましたくありません。 だからあなたは進行中の作業です。
16私の構成たちを手伝うことができる場合は、使用されします。 16US のハンドブックは進行中の作業です。周期のスポンサーシップによりと 11US のハンドブックは進行中の作業です。レイテンシーのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、最短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。のハンドブックは進行中の作業です。出力時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 16-11 = 

5US に連絡するか、参加してなります。 ドライブに連絡するか、参加して必要なのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。 2US だけなのハンドブックは進行中の作業です。で、ある場合は、程度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。余裕がある場合は、プラズマ切断機の内部にがあります。 マージン
は進行中の作業です。良したいと考えていました好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてです。タイミングを手伝うことができる場合は、近くにありますづけすぎてステップを手伝うことができる場合は、失いたくないのハンドブックは進行中の作業です。です。
　最大ステップレートは進行中の作業です。どれくらいですか？ 一歩の多くが達成されます。を手伝うことができる場合は、踏む場合は、出力ピンを反転させる必要み出すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてがある場合は、ことを手伝うことができる場合は、忘れないでください。れない
でください。 あなたは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてに連絡するか、参加して 16US に連絡するか、参加して落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでち着きますいたのハンドブックは進行中の作業です。で、ステップは進行中の作業です。 32US かかります。 これは進行中の作業です。、
1秒あたり 31,250 ステップも悪いパスフォローを取得することがでくありません。

6.3.1.3 STEPLEN、STEPSPACE、DIRSETUP、および速度オーバーライドスイッチ/または DIRHOLD をテストする使用します
　前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、XYLOTEX ドライブを手伝うことができる場合は、 16 US のハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれて、31,250 ステップ/秒のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してしま
した。 しかし、GECKO は進行中の作業です。 31 US でスタックは進行中の作業です。し、1秒あたり 16,129 ステップというあまり良したいと考えていましたくあり
ませんでした。 XYLOTEX のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、私の構成たちが作成されました。できる場合は、限など、り優れています。れています。 しかし、GECKO は進行中の作業です。改善に興味を持つようになりました。
する場合は、ことができます。
　G202 のハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、は進行中の作業です。、20US のハンドブックは進行中の作業です。ホールを送信してくドタイムのメンバーに連絡するか、参加して要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびです。 これに連絡するか、参加して 11US のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、加してえる場合は、と、31US のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性い
期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、使用されせざる場合は、を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれなくなります。 ただし、LINUXCNC ソフトウェアステップジェネレーターに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。、さまざまな時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてから複数のハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてに連絡するか、参加して増やすことができる場合は、パラメーターがいくつかあ
ります。 たとえば、STEPLEN が 1 から 2 に連絡するか、参加して変更する許可された場合は、、ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてと終了するために各ステッピングモーターが回転する必要ののハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して 2

つのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてがあります。 同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、DIRHOLD が 1 から 3 に連絡するか、参加して変更する許可された場合は、、ステップパルを送信してくスと方向に動かすようにドライブに命令するピン
のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して少なくともなくとも 3 つのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてがあります。
　DIRHOLD を手伝うことができる場合は、使用されして 20US のハンドブックは進行中の作業です。ホールを送信してくド時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、満のたすことができる場合は、場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して長し続けるにつれて、い時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 4.5US

のハンドブックは進行中の作業です。ハイタイムのメンバーに連絡するか、参加してです。 11US のハンドブックは進行中の作業です。レイテンシーを手伝うことができる場合は、 4.5US のハンドブックは進行中の作業です。ハイタイムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して追加してする場合は、と、最小さな改善を要求期のスポンサーシップにより間が経つにつれては進行中の作業です。 15.5US

に連絡するか、参加してなります。 15.5 US を手伝うことができる場合は、試すことが提してみる場合は、と、コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。動され、作が遅くなり、動きが長くなる可能性いことがわかったのハンドブックは進行中の作業です。で、16US に連絡するか、参加して
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落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでち着きますきました。 DIRHOLD を手伝うことができる場合は、 1（デフォルを送信してくト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してする場合は、と、ステップと方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。、
16US のハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてから 11US のハンドブックは進行中の作業です。レイテンシー= 5 US を手伝うことができる場合は、引き起こします。いたものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してなり、これでは進行中の作業です。不十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、です。 さらに連絡するか、参加して
15人必要です。 期のスポンサーシップにより間が経つにつれては進行中の作業です。 16US なのハンドブックは進行中の作業です。で、もう 1 つ必要です。 したがって、DIRHOLD を手伝うことができる場合は、 1 から 2 に連絡するか、参加して変更する許可
します。ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のから方向に動かすようにドライブに命令する変更する許可ピンまでのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 5 + 16 = 21 US であり、GECKO

が間が経つにつれて違った方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してステップする場合は、ことを手伝うことができる場合は、心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。配する場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 待ち時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて。
　コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。レイテンシーが 11US のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、16 US のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本期のスポンサーシップにより間が経つにつれてと、DIRHOLD値 2 のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせ
に連絡するか、参加してより、GECKO のハンドブックは進行中の作業です。タイミング要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、常に連絡するか、参加して満のたすことができます。 通常のハンドブックは進行中の作業です。ステッピング（方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。変
更する許可なし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、DIRHOLD値を手伝うことができる場合は、増やしても効になっていません。果は進行中の作業です。ありません。 各ドライブには、ステップを手伝うことができる場合は、実行する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。
32US のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてが必要であり、XYLOTEX で得られるソフトウェアとそれたのハンドブックは進行中の作業です。と同じ 31,250 ステップ/秒のハンドブックは進行中の作業です。レートがあります。
　このハンドブックは進行中の作業です。例としては、で使用されされている場合は、 11US のハンドブックは進行中の作業です。レイテンシー数は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して優れています。れています。 20 または進行中の作業です。 25US のハンドブックは進行中の作業です。よう
に連絡するか、参加して、より大きなレイテンシでこれらのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、XYLOTEX と GECKO のハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。トップステッ
プレートが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くなります。 ただし、最適な BASE_PERIOD のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。、および DIRHOLD または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。
のハンドブックは進行中の作業です。ステップジェネレーターパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーに連絡するか、参加しても同じ式に公開されました。が適用されされます。

6.3.1.4 推測しないで動作ください！
　高速で信してく頼性があります。のハンドブックは進行中の作業です。高いソフトウェアベースのハンドブックは進行中の作業です。ステッパーシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、期のスポンサーシップにより間が経つにつれてやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。パラ
メーターを手伝うことができる場合は、推測する場合は、ことは進行中の作業です。できません。 コンピューターで測定しました。を手伝うことができる場合は、行い、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、行って、ドライブが
必要な信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、確実に連絡するか、参加して受けました。信してくできる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
　計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して、OPEN OFFICE スプレッドシートを手伝うことができる場合は、作成されました。しました。
HTTP：//WIKI.LINUXCNC.ORG/UPLOADS/STEPTIMINGCALCULATOR.ODS レイテンシーテストのハンドブックは進行中の作業です。結果とス
テッパードライブのハンドブックは進行中の作業です。タイミング要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、入力する場合は、と、スプレッドシートが最適な BASE_PERIOD を手伝うことができる場合は、
計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、テストして、PC のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびしたりロックは進行中の作業です。されたりしないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへの
します。 最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、実際ののハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、入力する場合は、と、スプレッドシートに連絡するか、参加して、ドライブのハンドブックは進行中の作業です。タイミング要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、満の
たすために連絡するか、参加して必要な STEPGEN パラメータ設定しました。が示されます。 また、生し続けました。成されました。できる場合は、最大ステップレート
も計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。
　スプレッドシートに連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、追加してして、最高速度の成功を収めたものもありました。とステッパーのハンドブックは進行中の作業です。電気まぐれな「リアルタイム」計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。しまし
た。

6.4 ステッパー診断プライマー
　あなたが得られるソフトウェアとそれる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。があなたが何度の成功を収めたものもありました。も期のスポンサーシップにより待する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。では進行中の作業です。ないならば、あなたは進行中の作業です。ちょうどいくらかのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度のを手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれ
ました。 経つにつれて験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度のから学を、広く使用されているエンぶことで、全に機体のハンドブックは進行中の作業です。理解しておく必要のある重要なユーザーが深くに入る前に、その質問に答えようとします。まります。 問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。診断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。は進行中の作業です。、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これ統治法が求められました。が最適です。 これは進行中の作業です。、
問題でした。この時までに、が最も早く見したのはそこでした。つかる場合は、たびに連絡するか、参加して、方程式に公開されました。から変数のハンドブックは進行中の作業です。 1/2 を手伝うことができる場合は、削除する必要があります。できる場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 現します。実のハンドブックは進行中の作業です。世界で
は進行中の作業です。、これが常に連絡するか、参加して当ては進行中の作業です。まる場合は、とは進行中の作業です。限など、りませんが、通常は進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して適した場所です。
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6.4.1 一般的な機械情報なユーザーコンセプト問題
1.1.1.1 ステッパーが失われたとき 1 ステップ移動き

　ステッピングモーターが動され、かないという新しいバージョンのしい設置されます。のハンドブックは進行中の作業です。最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな理由でリミットスイッチをホームスイッチは進行中の作業です。、ステップ信してく号すべてを外部とリンクすると方向に動かすようにドライブに命令する
信してく号すべてを外部とリンクするが交換に使用される、より安価なされる場合は、ことです。 ジョグフォワードキーとジョグバックは進行中の作業です。キーを手伝うことができる場合は、交互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して押すかすと、ステッ
パーが毎回りまたは反 1 ステップずつ同じ方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、し、手がかりが得られるソフトウェアとそれられます。

6.4.1.1 ステッパーは動きかない
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ドライブに連絡するか、参加しては進行中の作業です。イネーブルを送信してくピンがある場合は、か、出力を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加してチャージポンプが必要で

す。
6.4.1.2 距離が正しくないが失われたとき正しくない

　軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、ように連絡するか、参加して命令するし、そのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、移動され、しない場合は、は進行中の作業です。、スケールを送信してく設定しました。が間が経つにつれて違っ
ています。

6.4.2 エラーメッセージ
1.1.1.1 次のエラーの歴史エラー

　ステッピングモーターに連絡するか、参加してついて話し合いました。すとき、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エラーのハンドブックは進行中の作業です。概念について説明します。は進行中の作業です。奇妙な症状がいくつもです。 これらは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびルを送信してくープシス
テムのメンバーに連絡するか、参加してである場合は、ため、実際のに連絡するか、参加して範囲で、理事会はこれに同意しました。外に連絡するか、参加してある場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、通知りません。する場合は、位置されます。フィードバックは進行中の作業です。は進行中の作業です。ありません。 
LINUXCNC は進行中の作業です。、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたモーションに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもできる場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。し、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもできない場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
エラーを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エラーは進行中の作業です。通常、ステッパーシステムのメンバーに連絡するか、参加してで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかのハンドブックは進行中の作業です。結果です。
 FERROR が小さな改善を要求さすぎます
 MIN_FERROR が小さな改善を要求さすぎます
 MAX_VELOCITY が速すぎます
 MAX_ACCELERATION が速すぎます
 BASE_PERIOD のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。が長し続けるにつれて、すぎます
 軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してバックは進行中の作業です。ラッシュが追加してされました
　上記のハンドブックは進行中の作業です。いずれかに連絡するか、参加してより、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してパルを送信してくスが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたステップレートを手伝うことができる場合は、維持ちました。できなくなる場合は、可
能しなくなった性があります。があります。 これは進行中の作業です。、STEPCONF ウィザードに連絡するか、参加してプラグインする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な数を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十
分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてレイテンシテストを手伝うことができる場合は、実行しなかった場合は、、または進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。または進行中の作業です。最大加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、高く設定しました。し
すぎた場合は、に連絡するか、参加して発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。
　バックは進行中の作業です。ラッシュを手伝うことができる場合は、追加してした場合は、は進行中の作業です。、バックは進行中の作業です。ラッシュを手伝うことができる場合は、追加してした軸の移動を協調制御できます。ごとに連絡するか、参加して、STI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 AXIS セ
クは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 MAX_ACCELERATION を手伝うことができる場合は、最大 2倍まで STEPGEN_MAXACCEL を手伝うことができる場合は、増やす必要がありま
す。 LINUXCNC は進行中の作業です。、反を見つけることは難し転する速度を定義する時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して「追加してのハンドブックは進行中の作業です。加して速」を手伝うことができる場合は、使用されしてバックは進行中の作業です。ラッシュを手伝うことができる場合は、吸い収めたものもありました。します。 バックは進行中の作業です。ラッ
シュ補正がない場合は、、ステップジェネレータのハンドブックは進行中の作業です。加して速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。モーションプランナのロビーでのハンドブックは進行中の作業です。加して速度の成功を収めたものもありました。よりもわずか
数パーセント高くなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。
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6.4.2.1 RTAPI エラー
このハンドブックは進行中の作業です。エラーが発生し続けました。した場合は、：

RTAPI: ERROR: Unexpected realtime delay on task n

　このハンドブックは進行中の作業です。エラーは進行中の作業です。、締め切りに連絡するか、参加して間が経つにつれてに連絡するか、参加して合は、わなかったという RTAI からのハンドブックは進行中の作業です。指示に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて RTAPI に連絡するか、参加してよって生し続けました。
成されました。されます。 これは進行中の作業です。通常、INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[EMCMOT]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 BASE_PERIOD のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最すぎ
る場合は、ことを手伝うことができる場合は、示しています。 このハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。原因はとなる場合は、遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッがある場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して、遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッテスト
を手伝うことができる場合は、長し続けるにつれて、期のスポンサーシップにより間が経つにつれて実行する場合は、必要があります。 STEPCONF WIZARD を手伝うことができる場合は、使用されした場合は、は進行中の作業です。、もう一度の成功を収めたものもありました。実行して、基づいて構築できるため
本期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。ジッターを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。テストし、[基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなマシン情報が含まれています。]ページで基づいて構築できるため本期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。最大ジッターを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモー
します。 一部のハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアが断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるな問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こすかどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して、テストを手伝うことができる場合は、長し続けるにつれて、
時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて実行したままに連絡するか、参加してする場合は、必要がある場合は、場合は、があります。
　LINUXCNC は進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してスレッドのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。 CPU サイクは進行中の作業です。ルを送信してく数を手伝うことができる場合は、追跡の問題です。します。 ハード
ウェアのハンドブックは進行中の作業です。一部のハンドブックは進行中の作業です。要素が遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こしている場合は、場合は、、または進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してスレッドのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。が速すぎ
る場合は、場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。エラーが発生し続けました。します。

NOTE

このハンドブックは進行中の作業です。エラーは進行中の作業です。、セッションごとに連絡するか、参加して 1回りまたは反だけ表示されます。 BASE_PERIOD が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最すぎる場合は、場合は、、複数のハンドブックは進行中の作業です。エラー
メッセージが表示される場合は、と、1秒あたり数十万のエラーメッセージが表示される可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。エラーメッセージが表示される場合は、可能しなくなった性があります。があります。

6.4.3 テスト
6.4.3.1 ステップタイミング

　複数のハンドブックは進行中の作業です。移動され、で軸の移動を協調制御できます。が間が経つにつれて違った位置されます。に連絡するか、参加して配置されます。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、ステッパードライバーのハンドブックは進行中の作業です。正しい方向に動かすようにドライブに命令する保
持ちました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてまたは進行中の作業です。ステップタイミングがない可能しなくなった性があります。があります。 それぞれのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令する転する速度を定義する換に使用される、より安価なは進行中の作業です。、1 ステップ以
上を手伝うことができる場合は、失う可能しなくなった性があります。があります。 モーターが停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、MAX_ACCELERATION または進行中の作業です。
MAX_VELOCITY のハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して対して高すぎる場合は、値に連絡するか、参加して設定しました。している場合は、可能しなくなった性があります。もあります。
　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、適切なセットアップのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して Z軸の移動を協調制御できます。構成されました。を手伝うことができる場合は、テストします。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、〜/ 

EMC2 / NC_FILES ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してコピーし、TESTZ.NGC などのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けます。 テーブルを送信してくトップで Z

= 0.000 でマシンを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加してします。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、ロードして実行します。 0.5 から 1 "まで 200回りまたは反前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して移動され、します。構成されました。に連絡するか、参加して問題でした。この時までに、がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。ウィンドウに連絡するか、参加して表示されている場合は、最終的ライセンシーであるな位置されます。が 0.500"

に連絡するか、参加してならないことがわかります。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、テストする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Z を手伝うことができる場合は、 G0 ラインのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、だけで
す。

(M1) test program to see if Z axis loses position )

(M1) msg, test 1 of Z axis configuration )

G20 #1000=100 (M1) loop 100 times )
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(M1) this loop has delays after moves )

(M1) tests acc and velocity settings )

o100 while [#1000]

G0 Z1.000

G4 P0.250

G0 Z0.500

G4 P0.250

#1000 = [#1000 - 1]

o100 endwhile

(M1) msg, test 2 of Z axis configuration S to continue)

M1 (M1)stop here)

#1000=100 (M1) loop 100 times )

(M1) the next loop has no delays after moves )

(M1) tests direction hold times on driver config and also max accel setting )

o101 while [#1000]

G0 Z1.000

G0 Z0.500

#1000 = [#1000 - 1]

o101 endwhile

(M1) msg, Done...Z should be exactly .5" above table )

M2
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8章 構成
6.5 ステッパークイックスタート
　このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、LIVECD から標です。準インストールを送信してくを手伝うことができる場合は、実行したことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。 インストー
ルを送信してく後の月曜日に開催されました。、コンピューターを手伝うことができる場合は、インターネットに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、更する許可新しいバージョンのマネージャーがポップアップして LINUXCNC と
UBUNTU のハンドブックは進行中の作業です。最新しいバージョンののハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンのを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ってから続するためのコードを作成しました。行する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

6.5.1 レイテンシーテスト
　遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッテストは進行中の作業です。、コンピュータプロセッサが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してどれだけ遅くなり、動きが長くなる可能性れている場合は、かを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します。 
一部のハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアは進行中の作業です。処理を手伝うことができる場合は、中の作業です。断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、可能しなくなった性があります。があり、CNC マシンのハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してステップのハンドブックは進行中の作業です。欠です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでを手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こ
す可能しなくなった性があります。があります。 これは進行中の作業です。あなたがする場合は、必要がある場合は、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ことです。 こちらのハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されって、レイテ
ンシテストを手伝うことができる場合は、実行してください。

6.5.2 SHERLINE

　SHERLINE を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた構成されました。が提供されるソフトウェアを特定するためのされます。 これは進行中の作業です。メインメ
ニュー CNC / EMC に連絡するか、参加してあり、自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、 SHERLINE構成されました。を手伝うことができる場合は、選択されまししてコピーを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとします

6.5.3 XYLOTEX

　XYLOTEX を手伝うことができる場合は、お持ちました。ちのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、スキップして、STEPPERCONFIGWIZARD に連絡するか、参加して直接移動され、でき
ます。 LINUXCNC は進行中の作業です。、XYLOTEX マシンのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。イックは進行中の作業です。セットアップを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのしています。

6.5.4 機械情報
　マシンのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、収めたものもありました。集します。
　ドライブのハンドブックは進行中の作業です。タイミングは進行中の作業です。ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位です。 タイミングがわからない場合は、は進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなドライブ
がステッパー構成されました。ウィザードに連絡するか、参加して含まれています。まれています。 一部のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい GECKO ドライブは進行中の作業です。、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ドライブとは進行中の作業です。タ
イミングが異なります。なる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 リストは進行中の作業です。、より多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ドライブのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーが管理する場合は、
LINUXCNCWIKI サイトに連絡するか、参加してもあります。

6.5.5 ピン配置情報
　マシンから PC のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートへのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、収めたものもありました。集します。
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使用されしないピンは進行中の作業です。、ドロップダウンボックは進行中の作業です。スで[未使用され]に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 
これらは進行中の作業です。、後の月曜日に開催されました。で STEPCONF を手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。実行する場合は、ことでいつでも変更する許可できます。

6.5.6 機械的な機械情報情報
　ステップとギアリングに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、収めたものもありました。集します。 このハンドブックは進行中の作業です。結果は進行中の作業です。、.INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 SCALE に連絡するか、参加して使用されされる場合は、
ユーザー単な方法が求められました。位あたりのハンドブックは進行中の作業です。ステップ数です。

 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。ステップ数-ステッピングモーターを手伝うことができる場合は、 1回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して必要なステッピングモーターのハンドブックは進行中の作業です。
ステップ数です。 通常は進行中の作業です。 200 です。

 マイクは進行中の作業です。ロステップ-ドライブがステッピングモーターを手伝うことができる場合は、 1 ステップ移動され、する場合は、ために連絡するか、参加して必要なステップ数
です。 マイクは進行中の作業です。ロステッピングを手伝うことができる場合は、使用されしない場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。数値は進行中の作業です。 1 に連絡するか、参加してなります。マイクは進行中の作業です。ロステッピング
を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、値は進行中の作業です。ステッパードライブのハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアに連絡するか、参加してよって異なります。なります。

 モーターのハンドブックは進行中の作業です。歯には、ギア比ではなく歯の数が必要であることと親ねねじのハンドブックは進行中の作業です。歯には、ギア比ではなく歯の数が必要であること-モーターと親ねねじのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して何らかのハンドブックは進行中の作業です。減少なくとも（ギア、チェーン、タイミングベ
ルを送信してくトなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がある場合は、場合は、です。 そうでない場合は、は進行中の作業です。、これら両方を手伝うことができる場合は、 1 に連絡するか、参加して設定しました。します。

 親ねねじピッチ-1回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。親ねねじ回りまたは反転する速度を定義するで発生し続けました。する場合は、移動され、量（ユーザー単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 インチで設定しました。している場合は、場
合は、は進行中の作業です。、1 ターンあたりのハンドブックは進行中の作業です。インチです。 ミリメートルを送信してくで設定しました。している場合は、場合は、は進行中の作業です。、1 ターンあたりのハンドブックは進行中の作業です。ミリ
メートルを送信してくです。

　探します。 これらのしている場合は、最終的ライセンシーであるな結果は進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーユニット（インチまたは進行中の作業です。 MM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して必要な CNC

出力ステップのハンドブックは進行中の作業です。数です。
例としては、 8.1単な方法が求められました。位インチ

Stepper = 200 steps per revolution

Drive = 10 micro steps per step
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Motor Teeth = 20

Leadscrew Teeth = 40

Leadscrew Pitch = 0.2000 inches per turn

上記のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。から、親ねねじは進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたり 0.200 インチ移動され、します。 -モーターは進行中の作業です。、親ねねじ 1回りまたは反転する速度を定義するあたり
2.000回りまたは反回りまたは反転する速度を定義するします。 -ドライブは進行中の作業です。、ステッパーを手伝うことができる場合は、 1回りまたは反ステップさせる場合は、ために連絡するか、参加して、10 マイクは進行中の作業です。ロステップのハンドブックは進行中の作業です。入
力を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてります。 -ステッパーを手伝うことができる場合は、 1回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ドライブに連絡するか、参加して 2000 ステップが必要です。 したがって、
必要なスケールを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

例としては、 8.2単な方法が求められました。位 MM

Stepper = 200 steps per revolution

Drive = 8 micro steps per step

Motor Teeth = 30

Leadscrew Teeth = 90

Leadscrew Pitch = 5.00 mm per turn

上記のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。から：-親ねねじは進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたり 5.00MM移動され、します。 -モーターは進行中の作業です。、親ねねじのハンドブックは進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたり
3.000回りまたは反回りまたは反転する速度を定義するします。 -ドライブは進行中の作業です。、ステッパーを手伝うことができる場合は、 1回りまたは反ステップさせる場合は、ために連絡するか、参加して、8 つのハンドブックは進行中の作業です。マイクは進行中の作業です。ロステップ入
力を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてります。 -ステッパーを手伝うことができる場合は、 1回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ドライブに連絡するか、参加して 1600 ステップが必要です。 したがって、
必要なスケールを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

6.6 INIの変更構成
6.6.1 INIファイルコンポーネント

典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるな INI ファイルを送信してくは進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、含まれています。むかなり単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なレイアウトに連絡するか、参加して従って使用されいます。
 コメント
 セクは進行中の作業です。ション
 変数
これらのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、要素は進行中の作業です。 1 行で区切られています。 行末または進行中の作業です。改行文字は進行中の作業です。それぞれ、新しいバージョンのしい要素を手伝うことができる場合は、作成されました。します。
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1.1.1.1 コメント
コメント行は進行中の作業です。;で始するために、結果としてまります。 または進行中の作業です。＃マークは進行中の作業です。。 INI リーダーが行のハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加してこれらのハンドブックは進行中の作業です。マークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。いずれ
かを手伝うことができる場合は、表示する場合は、と、行のハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。ソフトウェアに連絡するか、参加してよって無視されます。 コメントは進行中の作業です。、INI 要素が
何を手伝うことができる場合は、する場合は、かを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。
; This is my mill configuration file.
# I set it up on January 12, 2012
コメントを手伝うことができる場合は、使用されして、変数を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してする場合は、こともできます。 これに連絡するか、参加してより、異なります。なる場合は、変数を手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して選択されましで
きます。
DISPLAY = axis
# DISPLAY = touchy
このハンドブックは進行中の作業です。リストでは進行中の作業です。、もう一方がコメントアウトされている場合は、ため、DISPLAY 変数は進行中の作業です。 AXIS に連絡するか、参加して設定しました。されま
す。 誰もがそれらを使用するかどうかを選択できます。 キーボードジョギングはオペレーかがこのハンドブックは進行中の作業です。ようなリストを手伝うことができる場合は、不注意が作成されました。に連絡するか、参加して編集し、2 行のハンドブックは進行中の作業です。コメントを手伝うことができる場合は、外したままに連絡するか、参加してする場合は、と、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して検
出された行が使用されされます。
INCORRECT = value # and a comment
# Correct Comment
CORRECT = value

6.6.1.1 セクション
　INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、かれています。 セクは進行中の作業です。ション名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して角を得ることができます。かっこで
囲で、理事会はこれに同意しました。まれています[THIS_SECTION]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。は進行中の作業です。重要では進行中の作業です。ありません。 セクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ショ
ン名で始するために、結果としてまり、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション名で終わります。
　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、LINUXCNC に連絡するか、参加してよって使用されされます。
 [EMC]一般に、軌道計画は、情報が含まれています。
 [DISPLAY]グラフィカルを送信してくユーザーインターフェースに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、設定しました。
 [FILTER]設定しました。入力フィルを送信してくタープログラムのメンバーに連絡するか、参加して
 [RS274NGC] G コードインタープリターが使用されする場合は、設定しました。
 [EMCMOT]リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモーションコントローラーで使用されする場合は、設定しました。
 [TASK]タスクは進行中の作業です。コントローラーが使用されする場合は、設定しました。
 [HAL]は進行中の作業です。.HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、指定しました。します
 [HALUI] HALUI が使用されする場合は、 MDI コマンド
 [APPLICATIONS] LINUXCNC が起動され、する場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーション
 [TRAJ]リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモーションコントローラーが使用されする場合は、追加して設定しました。
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 [JOINT_N]個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する変数
 [AXIS_N]個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。変数
 [KINS]キネマティクは進行中の作業です。ス変数
 [EMCIO] I / O コントローラーが使用されする場合は、設定しました。

6.6.1.2 変数の読み取り
　変数行は進行中の作業です。、変数名、等号すべてを外部とリンクする（=）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、および値で構成されました。されます。 =のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。空白になりました。以外のハンドブックは進行中の作業です。文字から行
のハンドブックは進行中の作業です。終わりまでのハンドブックは進行中の作業です。すべてが値として渡されると、される場合は、ため、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて文字列を維持します。 それ記号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してスペースを手伝うことができる場合は、埋めめ込む」という選択を行います。むこ
とができます。 変数名は進行中の作業です。しばしばキーワードと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。
変数のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
MACHINE = My Machine
　可変行は進行中の作業です。、終端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。円記号すべてを外部とリンクする（\）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所文字を手伝うことができる場合は、使用されして複数のハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して拡張を試すことが提できます。 最大
MAX_EXTEND_LINES（== 20）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が許可されます。 末尾を追加します。のハンドブックは進行中の作業です。円記号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して空白になりました。があっては進行中の作業です。なりません。
セクは進行中の作業です。ション識別を停止します。子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、複数行に連絡するか、参加して拡張を試すことが提する場合は、ことは進行中の作業です。できません。
LINEEXTENDS のハンドブックは進行中の作業です。変数のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
APP = sim_pin \
ini.0.max_acceleration \
ini.1.max_acceleration \
ini.2.max_acceleration \
ini.0.max_velocity \
ini.1.max_velocity \
ini.2.max_velocity
　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、構成されました。行のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく値を手伝うことができる場合は、使用されして、構成されました。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してついて詳
しく説明したこのペーパーを参照してください。します。
　LINUXCNC で使用されされる場合は、変数は進行中の作業です。、示されている場合は、ように連絡するか、参加して常に連絡するか、参加してセクは進行中の作業です。ション名と変数名を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要
があります。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、変数MACHINE に連絡するか、参加して値MYMACHINE が割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられています。

6.6.1.3 カスタム停止スイッチセクションと変数の読み取り
　ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく構成されました。では進行中の作業です。、カスタムのメンバーに連絡するか、参加してセクは進行中の作業です。ションと変数を手伝うことができる場合は、使用されして、便宜上すべてのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、 1

つのハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加して配置されます。しています。 既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してカスタムのメンバーに連絡するか、参加して変数を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。セ
クは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して変数を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、だけです。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加して変数のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
[JOINT_0]
TYPE = LINEAR
...
SCALE = 16000
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独自のハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、持ちました。つカスタムのメンバーに連絡するか、参加してセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、導入する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、セクは進行中の作業です。ションと変数を手伝うことができる場合は、 INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してし
ます。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加してセクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
[PROBE]
Z_FEEDRATE = 50
Z_OFFSET = 12
Z_SAFE_DISTANCE = -10
HAL ファイルを送信してくでカスタムのメンバーに連絡するか、参加して変数を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、値のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加してセクは進行中の作業です。ションと変数名を手伝うことができる場合は、入力します。
HAL のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
setp offset.1.offset [PROBE]Z_OFFSET
setp stepgen.0.position-scale [JOINT_0]SCALE

NOTE

変数に見つかりました格納される値は、コンポーネントピンで指定されたタイプと一致する必要があります。される値であることを確認してくは、コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされたタイプと標準的な一致する必要が独立していない場合でも、あります。
G コードでカスタムのメンバーに連絡するか、参加して変数を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、グローバルを送信してく変数構文＃<return>_ INI [SECTION] VARIABLE>を手伝うことができる場合は、使

用されします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、プローブプレートを手伝うことができる場合は、使用されしたルを送信してくーターまたは進行中の作業です。ミルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な Z軸の移動を協調制御できます。タッチオフ
ルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、示しています。

G コードのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
G91
G38.2 Z#<_ini[probe]z_safe_distance> F#<_ini[probe]z_feedrate>
G90
G1 Z#5063
G10 L20 P0 Z#<_ini[probe]z_offset>

6.6.1.4 ファイルをテストする含めるめ込みる
INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、＃INCLUDE ディレクは進行中の作業です。ティブを手伝うことができる場合は、使用されして別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。内容を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことがで

きます。
#INCLUDE フォーマット
INCLUDE filename

ファイルを送信してく名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して指定しました。できます。
 INI ファイルを送信してくと同じディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、ファイルを送信してく
 作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連して配置されます。されたファイルを送信してく
 絶対ファイルを送信してく名（/で始するために、結果としてまる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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 ユーザーホームのメンバーに連絡するか、参加して相対ファイルを送信してく名（〜で始するために、結果としてまる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
複数のハンドブックは進行中の作業です。#INCLUDE ディレクは進行中の作業です。ティブがサポートされています。
#INCLUDE のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
#INCLUDE joint_0.inc
#INCLUDE ../parallel/joint_1.inc
#INCLUDE below/joint_2.inc
#INCLUDE /home/myusername/myincludes/display.inc
#INCLUDE ~/linuxcnc/myincludes/rs274ngc.inc
　#INCLUDE ディレクは進行中の作業です。ティブは進行中の作業です。、1 レベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。拡張を試すことが提でのハンドブックは進行中の作業です。みサポートされます。インクは進行中の作業です。ルを送信してくードされた
ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、追加してのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが含まれています。まれない場合は、があります。 推奨される場合は、ファイルを送信してく拡張を試すことが提子メールを送信してくは進行中の作業です。.INC で
す。 インクは進行中の作業です。ルを送信してくードファイルを送信してくに連絡するか、参加して.INI のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく拡張を試すことが提子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしないでください。

6.6.2 INIファイルセクション
1.1.1.1 [EMC]セクション

 VERSION = 1.1-構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョン番号すべてを外部とリンクする。 1.1 以外のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、と、構成されました。チェッカーが実行さ
れ、構成されました。が新しいバージョンのしいスタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント軸の移動を協調制御できます。タイプのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのされます。

 MACHINE = MY CONTROLLER-これは進行中の作業です。コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。であり、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。グラフィカルを送信してくイ
ンターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。上部に連絡するか、参加して出力されます。 一行のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さに連絡するか、参加してすれば、ここに連絡するか、参加して好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてきなものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、入れる場合は、こと
ができます。

 DEBUG = 0-デバッグレベルを送信してく 0 は進行中の作業です。、LINUXCNC が端と出力端から末から実行されたときに連絡するか、参加してメッセージが出力さ
れないことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 デバッグフラグは進行中の作業です。通常、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発者であるに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み役立ちます。 そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。
に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、SRC / EMC / NML_INTF /DEBUGFLAGS.H を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

6.6.2.1 [DISPLAY]セクション
　異なります。なる場合は、ユーザーインターフェイスプログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。異なります。なる場合は、オプションを手伝うことができる場合は、使用されし、すべてのハンドブックは進行中の作業です。オプション
がすべてのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェイスでサポートされている場合は、わけでは進行中の作業です。ありません。 
AXIS、GMOCCAPY、TOUCHY、QTVCP のハンドブックは進行中の作業です。 QTDRAGON、GSCREEN などのハンドブックは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。インターフェース
があります。 AXIS は進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。コンピューターとモニターで使用されする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。インターフェースであり、
TOUCHY は進行中の作業です。タッチスクは進行中の作業です。リーンで使用されする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です。 GMOCCAPY は進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で使用されでき、
ハードウェア制御する用されのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。も提供されるソフトウェアを特定するためのします。 インターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。は進行中の作業です。、ユーザーマニュアルを送信してく
のハンドブックは進行中の作業です。「インターフェイス」セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してあります。
 DISPLAY = AXIS-使用されする場合は、ユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。 有効になっていません。なオプションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、

AXIS、TOUCHY、GMOCCAPY、GSCREEN、TKLINUXCNC、QTVCP などがあります。
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 POSITION_OFFSET = RELATIVE-ユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して DRO に連絡するか、参加して表示する場合は、座標です。
系は最初は混乱する可能性があります。（RELATIVE または進行中の作業です。 MACHINE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 RELATIVE座標です。系は最初は混乱する可能性があります。は進行中の作業です。、現します。在有効になっていません。な G92 および G5X座標です。
オフセットを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。しています。

 POSITION_FEEDBACK = COMMANDED-ユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して DRO に連絡するか、参加して表示
される場合は、座標です。値（COMMANDED または進行中の作業です。 ACTUAL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 AXIS では進行中の作業です。、これは進行中の作業です。[表示]メニューから変更する許可
できます。 COMMANDED ポジションは進行中の作業です。、LINUXCNC に連絡するか、参加してよって要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたポジションです。 実
際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。サーボシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してモーターに連絡するか、参加してフィードバックは進行中の作業です。がある場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。モー
ターのハンドブックは進行中の作業です。フィードバックは進行中の作業です。位置されます。です。 通常、COMMANDED値が使用されされます。

 DRO_FORMAT_MM =％減らし、それを+ 08.6F-メトリックは進行中の作業です。モードのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。 DRO フォーマットを手伝うことができる場合は、上書き
します。 （通常、小さな改善を要求数点を合わせて以下で、このドキュメントをコピー、配布、および 3桁の数字に注意してください、左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加して 6桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。スペースが埋めめ込む」という選択を行います。まれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、
ゼロが埋めめ込む」という選択を行います。まれ、小さな改善を要求数点を合わせて以下で、このドキュメントをコピー、配布、および 6桁の数字に注意してくださいが表示され、正のハンドブックは進行中の作業です。数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。+記号すべてを外部とリンクするが強制的ライセンシーであるに連絡するか、参加して表示されます。 
フォーマットは進行中の作業です。 PYTHON のハンドブックは進行中の作業です。慣習するために使用できます。に連絡するか、参加して従って使用されいます。 
HTTPS://DOCS.PYTHON.ORG/2/LIBRARY/STRING.HTML#FORMAT-SPECIFICATIONMINI-LANGUAGE形式に公開されました。が
浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値を手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、ことができない場合は、、エラーが発生し続けました。します。

 DRO_FORMAT_IN =％減らし、それを4.1F-インペリアルを送信してくモードのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。 DRO フォーマットを手伝うことができる場合は、上書きし
ます。 （通常は進行中の作業です。小さな改善を要求数点を合わせて以下で、このドキュメントをコピー、配布、および 4桁の数字に注意してください、左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加して 6桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。スペースが埋めめ込む」という選択を行います。まれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、小さな改善を要求
数点を合わせて以下で、このドキュメントをコピー、配布、および 1桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。みが表示されます。 フォーマットは進行中の作業です。 PYTHON のハンドブックは進行中の作業です。慣習するために使用できます。に連絡するか、参加して従って使用されいます。 
HTTPS://DOCS.PYTHON.ORG/2/LIBRARY/STRING.HTML#FORMAT-SPECIFICATION-MINI-LANGUAGE フォー
マットが浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値を手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、ことができない場合は、、エラーが発生し続けました。します。

 CONE_BASESIZE = .25-グラフィックは進行中の作業です。ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。コーン/ツールを送信してくベースサイ
ズからの初期のスポンサーシップによりである場合は、.5 を手伝うことができる場合は、上書きします

 MAX_FEED_OVERRIDE = 1.2-ユーザーが選択されましできる場合は、最大フィードオーバーライド。 1.2 は進行中の作業です。、
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 120％減らし、それをを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

 MIN_SPINDLE_OVERRIDE = 0.5-ユーザーが選択されましできる場合は、最小さな改善を要求スピンドルを送信してくオーバーライド。 0.5

は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 50％減らし、それをを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 （これは進行中の作業です。、最小さな改善を要求スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。
を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 MIN_SPINDLE_0_OVERRIDE = 0.5-ユーザーが選択されましできる場合は、最小さな改善を要求スピンドルを送信してくオーバーライド。 
0.5 は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 50％減らし、それをを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 （これは進行中の作業です。、最小さな改善を要求スピンドルを送信してく速
度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 マルを送信してくチスピンドルを送信してくマシンでは進行中の作業です。、各ドライブには、スピンドルを送信してく番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。エン
トリがあります。 QTVCP のハンドブックは進行中の作業です。み

 MAX_SPINDLE_OVERRIDE = 1.0-ユーザーが選択されましできる場合は、最大スピンドルを送信してくオーバーライド。 1.0

は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされたスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 100％減らし、それをを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
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 MAX_SPINDLE_0_OVERRIDE = 1.0-ユーザーが選択されましできる場合は、最大送りオーバーライド。 1.2 は進行中の作業です。、
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 120％減らし、それをを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 マルを送信してくチスピンドルを送信してくマシンでは進行中の作業です。、各ドライブには、スピンド
ルを送信してく番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。エントリがあります。 QTVCP のハンドブックは進行中の作業です。み

 DEFAULT_SPINDLE_SPEED = 100-スピンドルを送信してくが手動され、モードで起動され、されたときのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト
のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく RPM。 このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。が存のユーザーインターフェースと在しない場合は、、これは進行中の作業です。デフォルを送信してくトで AXIS のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1 

RPM、GMOCCAPY のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 300RPM に連絡するか、参加してなります。
 DEFAULT_SPINDLE_0_SPEED = 100-スピンドルを送信してくが手動され、モードで起動され、されたときのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してく

トのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく RPM。 マルを送信してくチスピンドルを送信してくマシンでは進行中の作業です。、各ドライブには、スピンドルを送信してく番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。エントリがありま
す。 QTVCP のハンドブックは進行中の作業です。み

 SPINDLE_INCREMENT = 200-増加して/減少なくともボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。したときに連絡するか、参加して使用されされる場合は、増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、 QTVCP

のハンドブックは進行中の作業です。み
 MIN_SPINDLE_0_SPEED = 1000-手動され、で選択されましできる場合は、最小さな改善を要求RPM。 マルを送信してくチスピンドルを送信してくマシンでは進行中の作業です。、
各ドライブには、スピンドルを送信してく番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。エントリがあります。 QTVCP のハンドブックは進行中の作業です。み

 MAX_SPINDLE_0_SPEED = 20000-手動され、で選択されましできる場合は、最大 RPM。 マルを送信してくチスピンドルを送信してくマシンで
は進行中の作業です。、各ドライブには、スピンドルを送信してく番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。エントリがあります。 QTVCP のハンドブックは進行中の作業です。み

 PROGRAM_PREFIX =〜/ LINUXCNC / NC_FILES-G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。場所とユー
ザー定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。 M コードのハンドブックは進行中の作業です。場所。 [RS274NGC]セクは進行中の作業です。ションで指定しました。されている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。場所でサブ
ルを送信してくーチンパスおよびユーザー M パスのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく名が検索した結果、されます。

 INTRO_GRAPHIC = EMC2.GIF-スプラッシュ画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して表示される場合は、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう。
 INTRO_TIME = 5-スプラッシュ画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、表示する場合は、最大時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 CYCLE_TIME = 0.05-表示がポーリング間が経つにつれてでスリープする場合は、サイクは進行中の作業です。ルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

NOTE

次のフィード移動まで、の[DISPLAY]アイテムを制御する方法を下位レベルの制御がは GLADEVCP に見つかりましたよって使用できます。されます。GLADEVCPの章の「軸の命名法」。のタブセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の埋め込むことができまめ込むことができま
みを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

 EMBED_TAB_NAME = GLADEVCP デモ
NOTE

異なります。なるユーザーインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ターフェイスの動き。プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がは異なります。なるオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。し、すべてのオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、すべて
のユーザーインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ターフェイスの動き。でサポートされているわけではありません。 AXIS の詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、
AXISGUI ドキュメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。 GMOCCAPY の詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、GMOCCAPY ドキュメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参
照してください。してください。
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 DEFAULT_LINEAR_VELOCITY = .25-線からの逸脱が形ジョグのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト速度の成功を収めたものもありました。（1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。マシン単な方法が求められました。
位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 MIN_VELOCITY = .01-ジョグスライダーのハンドブックは進行中の作業です。おおよそのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値。
 MAX_LINEAR_VELOCITY = 1.0-リニアジョグのハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。（マシン単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 MIN_LINEAR_VELOCITY = .01-ジョグスライダーのハンドブックは進行中の作業です。おおよそのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値。
 DEFAULT_ANGULAR_VELOCITY = .25-角を得ることができます。ジョグのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト速度の成功を収めたものもありました。（マシン単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 MIN_ANGULAR_VELOCITY = .01-角を得ることができます。ジョグスライダーのハンドブックは進行中の作業です。おおよそのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値。
 MAX_ANGULAR_VELOCITY = 1.0-角を得ることができます。ジョグのハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。（マシン単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、= 1 MM、.5 インチ、。 。 。 -インクは進行中の作業です。リメンタルを送信してくジョグに連絡するか、参加して使用されできる場合は、インクは進行中の作業です。リメンタルを送信してくを手伝うことができる場合は、定しました。
義するします。 INCREMENTS を手伝うことができる場合は、使用されして、デフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、オーバーライドできます。 値は進行中の作業です。、10 進
数（例としては、：0.1000）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。小さな改善を要求数（例としては、：1/16）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で、オプションで単な方法が求められました。位（CM、MM、UM、INCH、IN、
または進行中の作業です。 MIL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が続するためのコードを作成しました。きます。 単な方法が求められました。位が指定しました。されていない場合は、は進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位が想定しました。されます。 メート
ルを送信してく法が求められました。とインペリアルを送信してく距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。は進行中の作業です。混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。在する場合は、場合は、があります。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、= 1 インチ、1ミルを送信してく、1 CM、1 

MM、1UM が有効になっていません。なエントリです。
 グリッド= 10 MM、1 インチ、。 。 。 -グリッド線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。プリセット値を手伝うことができる場合は、定しました。義するします。 値は進行中の作業です。

INCREMENTS と同じように連絡するか、参加して解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされます。
 OPEN_FILE = / FULL / PATH / TO / FILE.NGC-AXIS のハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してプレビュープロットに連絡するか、参加して表示する場合は、

ファイルを送信してく。 空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。文字列を維持します。 それ ""を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してファイルを送信してくが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。まれません。 GMOCCAPY

は進行中の作業です。、設定しました。ページに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、エントリを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ため、このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、使用されしません。
 EDITOR = GEDIT-AXIS メニューから G コードを手伝うことができる場合は、編集する場合は、ために連絡するか、参加して[ファイルを送信してく]> [編集]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と

きに連絡するか、参加して使用されする場合は、エディター。 このハンドブックは進行中の作業です。メニュー項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、機能しなくなったさせる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、必要がありま
す。 もう 1 つのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。なエントリは進行中の作業です。 GNOME-TERMINAL-EVIM です。 GMOCCAPY に連絡するか、参加しては進行中の作業です。エディターが統
合は、されている場合は、ため、このハンドブックは進行中の作業です。エントリは進行中の作業です。 GMOCCAPY に連絡するか、参加しては進行中の作業です。適用されされません。

 TOOL_EDITOR = TOOLEDIT-ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集する場合は、ときに連絡するか、参加して使用されする場合は、エディタ（たとえば、
AXIS で[ファイルを送信してく]> [ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。編集...]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。なエントリは進行中の作業です。、
「GEDIT」、「GNOME-TERMINAL -E VIM」、および「GVIM」です。 GMOCCAPY に連絡するか、参加しては進行中の作業です。エディターが
統合は、されている場合は、ため、このハンドブックは進行中の作業です。エントリは進行中の作業です。 GMOCCAPY に連絡するか、参加しては進行中の作業です。適用されされません。

 PYVCP = / FILENAME.XML-PYVCP パネルを送信してく記述されたファイルを送信してく。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、PYVCP のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。
してください。

 PYVCP_POSITION = BOTTOM-AXISユーザーインターフェイスでのハンドブックは進行中の作業です。 PYVCP パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。配置されます。。 
このハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるする場合は、と、パネルを送信してくは進行中の作業です。デフォルを送信してくトで右側に連絡するか、参加してなります。 唯一のハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。な代替える手段です。は進行中の作業です。
BOTTOM です。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、PYVCP のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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 LATHE = 1-空でない値（「0」を手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がある場合は、と、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。上面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なと DRO のハンドブックは進行中の作業です。半径と長さを含めることと直径と長さを含めることで「旋盤を制御する
モード」を手伝うことができる場合は、使用されします。

 BACK_TOOL_LATHE = 1-空でない値（「0」を手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がある場合は、と、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。が反を見つけることは難し転する速度を定義するした「バックは進行中の作業です。
ツールを送信してく旋盤を制御するモード」を手伝うことができる場合は、使用されします。

 FOAM = 1-空でない値（「0」を手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がある場合は、と、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。フォームのメンバーに連絡するか、参加してカッターモードのハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、変更する許可
します。

 GEOMETRY = XYZABCUVW-回りまたは反転する速度を定義する運動され、のハンドブックは進行中の作業です。プレビューとバックは進行中の作業です。プロットを手伝うことができる場合は、制御するします。このハンドブックは進行中の作業です。ア
イテムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。一連のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。文字で構成されました。され、オプションで「-」記号すべてを外部とリンクするが前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して付き数字きます。このハンドブックは進行中の作業です。シーケンスは進行中の作業です。、
各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。効になっていません。果が適用されされる場合は、順序を指定します。を手伝うことができる場合は、指定しました。し、「-」は進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するさせます。適切な
GEOMETRY ストリングは進行中の作業です。、マシン構成されました。とそれを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、運動され、学を、広く使用されているエンに連絡するか、参加してよって異なります。
なります。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。文字列を維持します。 それGEOMETRY = XYZBCUVW は進行中の作業です。、キネマティクは進行中の作業です。スに連絡するか、参加してよって UVW がツー
ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。で移動され、し、XYZ が材料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。で移動され、する場合は、 5軸の移動を協調制御できます。マシン用されです。文字のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。は進行中の作業です。、さま
ざまな変換に使用される、より安価なが適用されされる場合は、順序を指定します。を手伝うことができる場合は、表すため、重要です。たとえば、C を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して B を手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、こ
とは進行中の作業です。、B を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して C を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、こととは進行中の作業です。異なります。なります。ジオメトリは進行中の作業です。、回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。がないと
効になっていません。果がありません。フォームのメンバーに連絡するか、参加してカッティングマシン（FOAM = 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、「XY; UV」を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、か、
フォームのメンバーに連絡するか、参加してカッターモードでこのハンドブックは進行中の作業です。値が現します。在無視されている場合は、場合は、でも、値を手伝うことができる場合は、空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してする場合は、必要
があります。将来ました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンでは進行中の作業です。、「;」が定しました。義するされる場合は、可能しなくなった性があります。があります。を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。しますが、
「XY; UV」を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。フォームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトと同じ意が作成されました。味を持ちました。に連絡するか、参加してなります。

 ARCDIVISION = 64-アークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プレビューのハンドブックは進行中の作業です。品だけを相互に接続できるモジュール質を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 円弧の最大偏差がは進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。直線からの逸脱がに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これ
してプレビューされます。 半円は進行中の作業です。 ARCDIVISION のハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これされます。 値を手伝うことができる場合は、大きくする場合は、とプ
レビューがより正確に連絡するか、参加してなりますが、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。みに連絡するか、参加して時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてがかかり、表示が遅くなり、動きが長くなる可能性くなります。 値を手伝うことができる場合は、小さな改善を要求さ
くする場合は、とプレビューのハンドブックは進行中の作業です。精度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびしますが、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。みに連絡するか、参加してかかる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。くなり、表示が速くな
る場合は、可能しなくなった性があります。があります。 デフォルを送信してくト値のハンドブックは進行中の作業です。 64 は進行中の作業です。、最大 3 インチのハンドブックは進行中の作業です。円が 1 MIL（.03％減らし、それを）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所以内に連絡するか、参加して表示
される場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

 MDI_HISTORY_FILE =-ローカルを送信してく MDI履歴ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。 これが指定しました。されていない場合は、、
AXIS は進行中の作業です。 MDI履歴を手伝うことができる場合は、ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。.AXIS_MDI_HISTORY に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとします。 これは進行中の作業です。、
1台のハンドブックは進行中の作業です。コンピューターに連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。がある場合は、場合は、に連絡するか、参加して役立ちます。

 JOG_AXES =-ジョグキーが軸の移動を協調制御できます。文字に連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられる場合は、順序を指定します。。 左に移動すると、それは正の矢印と右矢印は進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。文字に連絡するか、参加して
割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられ、上下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。 2番目を集めたに連絡するか、参加して、PAGE UP / PAGE DOWN は進行中の作業です。 3番目を集めたに連絡するか、参加して、左に移動すると、それは正の右のハンドブックは進行中の作業です。括弧の最大偏差がは進行中の作業です。 4番目を集めたに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これ
り当てられます。 指定しました。しない場合は、、デフォルを送信してくトは進行中の作業です。[TRAJ] COORDINATES、[DISPLAY] 

LATHE、および[DISPLAY] FOAM のハンドブックは進行中の作業です。値から決定しました。されます。
 JOG_INVERT =-軸の移動を協調制御できます。文字ごとに連絡するか、参加して、ジョグ方向に動かすようにドライブに命令するが反を見つけることは難し転する速度を定義するします。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。「X」で、

それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。空白になりました。です。
Note
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JOG_AXES お勧めします。よび側面図を指します。 JOG_INVERT の設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しは、軸によって生成されるツールとワークピースの動き。座標文字をに見つかりましたよるワールの制御がドモードジョギンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グに見つかりました適用できます。され、
ホーミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グが独立していない場合でも、成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が功した後、ワールドモードで有効になります。した後、ワールの制御がドモードで有効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたなります。 原点と見なされ、自動モードでは対応するコー復帰前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりましたジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トモードで操作する
場合でも、、キーボが暴走しますードジョグキーは固定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し順序でで割り当てられます：左り当てはまり、ほとんどすべてのてられます：左/右：joint0、上/下：joint1、ページアップ/

ページダウンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、：joint2、左/右ブラケット：joint3

 USER_COMMAND_FILE = MYCOMMANDS.PY-ユーザー固有のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく〜/ .AXISRC では進行中の作業です。なく、
AXISGUI に連絡するか、参加してよって供されるソフトウェアを特定するための給される場合は、オプションのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。固有のハンドブックは進行中の作業です。 PYTHON ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。

NOTE

次のフィード移動まで、の[DISPLAY]項目は、TKLINUXCNC インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ターフェースの動き。でのみ使用できます。されます。

 HELP_FILE = TKLINUCNC.TXT-ヘルを送信してくプファイルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。パス。

6.6.2.2 [FILTER] セクション
　AXIS と GMOCCAPY に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ロードされたファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、フィルを送信してくタープログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして送信してくする場合は、機能しなくなった
があります。 このハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターは進行中の作業です。、ファイルを送信してくが M2 で終わる場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ような単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なものハンドブックは進行中の作業です。から、
入力が深くに入る前に、その質問に答えようとします。度の成功を収めたものもありました。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようである場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、検出する場合は、ような複雑ではなく、妥協する必要はありません。なものハンドブックは進行中の作業です。、定しました。義するする場合は、形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、ミリングする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。
G コードのハンドブックは進行中の作業です。生し続けました。成されました。などのハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、実行できます。 INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[FILTER]セクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、フィルを送信してく
ターのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、制御するします。 まず、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類ごとに連絡するか、参加して、PROGRAM_EXTENSION 行を手伝うことができる場合は、記述されたしま
す。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類ごとに連絡するか、参加して実行する場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 このハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。
のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数として入力ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が指定しました。されており、RS274NGC コードを手伝うことができる場合は、標です。準出力に連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。む必
要があります。 このハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。、テキスト領域におに連絡するか、参加して表示され、表示領域におでプレビューされ、実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して
LINUXCNC に連絡するか、参加してよって実行される場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。です。
 PROGRAM_EXTENSION = .EXTENSION説明したこのペーパーを参照してください。
ポストプロセッサがすべて大文字でファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、出力する場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めし
ます。
 PROGRAM_EXTENSION = .NGCXYZ ポストプロセッサ
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、LINUXCNC に連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようから G コードへのハンドブックは進行中の作業です。コンバーターのハンドブックは進行中の作業です。サポートを手伝うことができる場合は、追加してします。
 プログラムのメンバーに連絡するか、参加して拡張を試すことが提子メールを送信してく= .PNG、.GIF、.JPG グレースケールを送信してく深くに入る前に、その質問に答えようとします。度の成功を収めたものもありました。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう

 PNG = IMAGE-TO-GCODE

 GIF = IMAGE-TO-GCODE

 JPG = IMAGE-TO-GCODE

LINUXCNC ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して G コードコンバーターのハンドブックは進行中の作業です。例としては、。
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 PROGRAM_EXTENSION = .GCODE3D プリンター
 GCODE = /HOME/MILL/LINUXCNC/CONVERT.PY

NOTE

拡張機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりました関連する付けられている場合）がけられたプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がファイルの制御がは、プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がへのフルの制御がパスの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が持っている場合は、それをバイパスする必要があります。 この軸が反応してスイッチ入っているか、シスの動き。テムを制御する方法を下位レベルの制御がパ
スの動き。上に見つかりましたあるディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコに見つかりました配置すされている必要が独立していない場合でも、あります。

インタプリタを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、こともできます。
 PROGRAM_EXTENSION = .PYPYTHON スクは進行中の作業です。リプト

 PY = PYTHON

　このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してして、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 PYTHON スクは進行中の作業です。リプトを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくことができ、そのハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。 G コードとして扱う必要があります（わ
れます。 そのハンドブックは進行中の作業です。ようなサンプルを送信してくスクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、NC_FILES /HOLECIRCLE.PY で入手できます。 こ
のハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リプトは進行中の作業です。、円のハンドブックは進行中の作業です。円周に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って一連のハンドブックは進行中の作業です。穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびける場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 G コードを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 LINUXCNC 

WIKI サイト HTTP://WIKI.LINUXCNC.ORG/に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、さらに連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 G コードジェネレーターがあります。
　環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、変数 AXIS_PROGRESS_BAR が設定しました。されている場合は、場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。 STDERR に連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれる場合は、行
 FILTER_PROGRESS=%D

AXIS プログレスバーを手伝うことができる場合は、指定しました。されたパーセンテージに連絡するか、参加して設定しました。します。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、長し続けるにつれて、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて実行される場合は、
すべてのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターで使用されする場合は、必要があります。 PYTHON フィルを送信してくターは進行中の作業です。、PRINT 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、使用されして結
果を手伝うことができる場合は、 AXIS に連絡するか、参加して出力する場合は、必要があります。
　このハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくプログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、フィルを送信してくタリングし、Z軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、ように連絡するか、参加して W軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、追加してし
ます。 各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加してスペースがある場合は、かどうかに連絡するか、参加してよって異なります。なります。
#!/usr/bin/env python
import sys
def main(argv):
openfile = open(argv[0], ’r’)
file_in = openfile.readlines()
openfile.close()
file_out = []
for line in file_in:
# print line
if line.find(’Z’) != -1:
words = line.rstrip(’\n’)
words = words.split(’ ’)
newword = ’’
for i in words:
if i[0] == ’Z’:
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newword = ’W’+ i[1:]
if len(newword) > 0:
words.append(newword)
newline = ’ ’.join(words)
file_out.append(newline)
else:
file_out.append(line)
for item in file_out:
print "%s" % item
if __name__ == "__main__":
main(sys.argv[1:])

6.6.2.3 [RS274NGC]セクション
 PARAMETER_FILE = MYFILE.VAR-インタプリタが使用されする場合は、パラメータを手伝うことができる場合は、含まれています。む INI ファイルを送信してくと同
じディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してある場合は、ファイルを送信してく（実行間が経つにつれてで保存のユーザーインターフェースと）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 ORIENT_OFFSET = 0-M19 オリエントスピンドルを送信してく操作のハンドブックは進行中の作業です。 Rワードパラメータに連絡するか、参加して追加してされた浮
動され、小さな改善を要求数点を合わせて値。 エンコーダマウントのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するきに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。ゼロ位置されます。を手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ために連絡するか、参加して使用されさ
れます。

 RS274NGC_STARTUP_CODE = G17 G20 G40 G49 G64 P0.001 G80 G90 G92 G94 G97G98-

インタプリタが初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされる場合は、 NC コードのハンドブックは進行中の作業です。文字列を維持します。 それ。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してくコードは進行中の作業です。異なります。なり、セッ
ションのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。半で解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされた G コードに連絡するか、参加してよって変更する許可される場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、これは進行中の作業です。各ドライブには、 NGC ファ
イルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加してモーダルを送信してく G コードを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、代わりに連絡するか、参加しては進行中の作業です。なりません。

 SUBROUTINE_PATH = NCSUBROUTINES：/ TMP / TESTSUBS：LATHESUBS：MILLSUBS-単な方法が求められました。一ファイ
ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンが GCODE で指定しました。されている場合は、場合は、に連絡するか、参加して、検索した結果、される場合は、最大 10個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。
コロン（:)区切りのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリは進行中の作業です。、[DISPLAY] 

PROGRAM_PREFIX（指定しました。されている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、検索した結果、した後の月曜日に開催されました。、[WIZARD] WIZARD_ROOT（指
定しました。されている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して検索した結果、されます。 パスは進行中の作業です。、リストされている場合は、順序を指定します。で検索した結果、され
ます。 検索した結果、で最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。したサブルを送信してくーチンファイルを送信してくが使用されされます。 ディレクは進行中の作業です。トリは進行中の作業です。、INI

ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準に連絡するか、参加してして、または進行中の作業です。絶対パスとして指定しました。されます。 リストに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。、間が経つにつれてに連絡するか、参加して空白になりました。が含まれています。まれていては進行中の作業です。なりません。

 CENTER_ARC_RADIUS_TOLERANCE_INCH = N デフォルを送信してくト 0.00005

 CENTER_ARC_RADIUS_TOLERANCE_MM = N デフォルを送信してくト 0.00127

 USER_M_PATH = MYFUNCS：/ TMP / MCODES：EXPERIMENTALMCODES-ユーザー定しました。義する関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。コロ
ン（:)で区切られたディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 ディレクは進行中の作業です。トリは進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。現します。在
のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準に連絡するか、参加してして、または進行中の作業です。絶対パスとして指定しました。されます。 リストに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、間が経つにつれてに連絡するか、参加して空白になりました。が
含まれています。まれていては進行中の作業です。なりません。
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通常、ユーザー定しました。義する関である米国国立標準技術研究所数（M100-M199）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ごとに連絡するか、参加して検索した結果、が行われます。 検索した結果、順序を指定します。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
1. [DISPLAY] PROGRAM_PREFIX（指定しました。されている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
2. [DISPLAY] PROGRAM_PREFIX が指定しました。されていない場合は、は進行中の作業です。、デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。場所 NC_FILES を手伝うことができる場合は、

検索した結果、します。
3. 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、リスト[RS274NGC] USER_M_PATH のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、検索した結果、します 

検索した結果、で最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して見したのはそこでした。つかった実行可能しなくなった M1XX は進行中の作業です。、各ドライブには、M1XX に連絡するか、参加して使用されされます。
NOTE

USER_M_PATH ディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコの最大数は、コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、パイルの制御が時に見つかりました定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義さされます（TYP：
USER_DEFINED_FUNCTION_MAX_DIRS == 5）。

 INI_VARS = 1 デフォルを送信してくト 1G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが＃<return>_ INI [SECTION] NAME>のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されして
INI ファイルを送信してくから値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ことを手伝うことができる場合は、許可します。 <return><return> GCODE：PARAMETERS、G-

CODEPARAMETERS>を手伝うことができる場合は、参照してください。してください
 HAL_PIN_VARS = 1 デフォルを送信してくト 1G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが＃<return>_ HAL [HAL ITEM]>のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されして

HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ことができる場合は、ように連絡するか、参加してします。変数アクは進行中の作業です。セスは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用されです。詳細については、
と重要な注意が作成されました。事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、G コードパラメータを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 RETAIN_G43 = 0 デフォルを送信してくト 0 設定しました。する場合は、と、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードした後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して G43 を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してでき、
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。配する場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加してアンロードする場合は、と、
G43 モードは進行中の作業です。キャンセルを送信してくされます。

 OWORD_NARGS = 0 デフォルを送信してくト 0 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されたサブルを送信してくー
チンは進行中の作業です。、＃<return>N_ARGS>パラメーターを手伝うことができる場合は、検査するアプリケーションする場合は、ことに連絡するか、参加してよって渡されると、された実際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。パラメーター
のハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、判別を停止します。できます。

 NO_DOWNCASE_OWORD = 0 デフォルを送信してくト 0 設定しました。されている場合は、場合は、、コメント内のハンドブックは進行中の作業です。 O-WORD名のハンドブックは進行中の作業です。
大文字と小さな改善を要求文字を手伝うことができる場合は、保持ちました。し、（DEBUG、＃<return>_ HAL [MIXEDCASEITEM]）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ような構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー化し、スクリプトを作成するための多くの試みコメント内
のハンドブックは進行中の作業です。大文字と小さな改善を要求文字が混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。在する場合は、 HAL アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。

 OWORD_WARNONLY = 0 デフォルを送信してくト 0O-WORD サブルを送信してくーチンでエラーが発生し続けました。した場合は、、エ
ラーでは進行中の作業です。なく警告してください。します。

[注]上記のハンドブックは進行中の作業です。 6 つのハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、2.8 より前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンのハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。 FEATURESビットマスクは進行中の作業です。
に連絡するか、参加してよって制御するされていました。 このハンドブックは進行中の作業です。 INI タグは進行中の作業です。機能しなくなったしなくなります。

NOTE

[WIZARD] WIZARD_ROOT は有効にする必要があります。 ドライバーがな検索します：パスの動き。ですが独立していない場合でも、、ウィザードが独立していない場合でも、完全にロードする前にに見つかりました実装されたため、されてお勧めします。らず、使用できます。した結
果は無視されます。が独立していない場合でも、予測できません。
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 REMAP = M400 MODALGROUP = 10 ARGSPEC = PQ NGC = MYPROCEDURE詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「G

コードのハンドブックは進行中の作業です。拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。再マップ」のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 ON_ABORT_COMMAND = O <return>ON_ABORT>呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「G コードのハンドブックは進行中の作業です。拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。再

マップ」のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

6.6.2.4 [EMCMOT]セクション
　このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。カスタムのメンバーに連絡するか、参加してセクは進行中の作業です。ションであり、LINUXCNC に連絡するか、参加してよって直接使用されされる場合は、ことは進行中の作業です。ありま
せん。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。では進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、使用されしてモーションコントローラを手伝うことができる場合は、ロードしま
す。 モーションコントローラのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、モーションセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 EMCMOT = MOTMOD-モーションコントローラー名は進行中の作業です。通常ここで使用されされます。
 BASE_PERIOD = 50000-ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本タスクは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれて。
 SERVO_PERIOD = 1000000-これは進行中の作業です。、ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。「サーボ」タスクは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてです。
 TRAJ_PERIOD = 100000-これは進行中の作業です。、ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。 TRAJECTORYPLANNER タスクは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてです。
 COMM_TIMEOUT = 1.0-モーション（モーションコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がタス

クは進行中の作業です。（モーションコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。非リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からのハンドブックは進行中の作業です。メッセージのハンドブックは進行中の作業です。受けました。信してくを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。
を手伝うことができる場合は、待機する場合は、秒数。

6.6.2.5 [TASK] セクション
 TASK = MILLTASK-タスクは進行中の作業です。実行可能しなくなったファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 タスクは進行中の作業です。実行可能しなくなったファイルを送信してくは進行中の作業です。、

NML を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンした UI とのハンドブックは進行中の作業です。通信してく、非HAL共有メモリを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしたリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモーションプランナのロビーでーと
のハンドブックは進行中の作業です。通信してく、GCODE のハンドブックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはなど、さまざまなことを手伝うことができる場合は、行います。 現します。在、99.9％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーに連絡するか、参加してとって意が作成されました。
味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、タスクは進行中の作業です。実行可能しなくなったファイルを送信してくは進行中の作業です。 MILLTASK だけです。

 CYCLE_TIME = 0.010-TASK が実行される場合は、期のスポンサーシップにより間が経つにつれて（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。、モーション
のハンドブックは進行中の作業です。完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のを手伝うことができる場合は、待機する場合は、とき、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった命令するを手伝うことができる場合は、実行する場合は、とき、およびユーザーインターフェイスから
コマンドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。ポーリング間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューに連絡するか、参加して影響します。します。 通常、このハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要は進行中の作業です。
ありません。

6.6.2.6 [HAL]セクション
 HALFILE = EXAMPLE.HAL-起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してファイルを送信してく EXAMPLE.HAL を手伝うことができる場合は、実行します。 HALFILE が複数回りまたは反指
定しました。されている場合は、場合は、、ファイルを送信してくは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して表示されている場合は、順序を指定します。で実行されます。 ほとんど
すべてのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 HALFILE があり、ステッパーシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。通常 2 つのハンドブックは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。
ようなファイルを送信してくがあります。1 つは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなステッパー構成されました。（CORE_STEPPER.HAL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、指定しました。し、
もう 1 つは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。ピン配置されます。（XXX_PINOUT.HAL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 HALFILES は進行中の作業です。、検索した結果、を手伝うことができる場合は、使用されし
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て検索した結果、されます。 指定しました。されたファイルを送信してくが INI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。むディレクは進行中の作業です。トリで見したのはそこでした。つかった場合は、は進行中の作業です。、
それが使用されされます。 指定しました。されたファイルを送信してくがこのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して見したのはそこでした。つからない場
合は、は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してライブラリを手伝うことができる場合は、使用されして検索した結果、が行われます。 ハーフイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。。 HALFILE は進行中の作業です。、絶対
パスとして指定しました。する場合は、こともできます（名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が/文字で始するために、結果としてまる場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 絶対パスを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と構
成されました。のハンドブックは進行中の作業です。再配置されます。が制限など、される場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、絶対パスは進行中の作業です。お勧めします。めしません。

 HALFILE = TEXAMPLE.TCL [ARG1 [ARG2]。 。 。 ]]-起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して、ARG1、ARG2 などを手伝うことができる場合は、:: ARGV リスト
として TCL ファイルを送信してく TEXAMPLE.TCL を手伝うことができる場合は、実行します。 .TCL サフィックは進行中の作業です。スが付き数字いたファイルを送信してくは進行中の作業です。上記
のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して処理されますが、処理に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 HALTCL を手伝うことができる場合は、使用されします。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HALTCL のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、
参照してください。してください。

 HALFILE = LIB：SYS_EXAMPLE.HAL-起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してシステムのメンバーに連絡するか、参加してライブラリファイルを送信してく SYS_EXAMPLE.HAL を手伝うことができる場合は、
実行します。 LIB：プレフィックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して使用されする場合は、と、INI ファイルを送信してくディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、検索した結果、せ
ずに連絡するか、参加してシステムのメンバーに連絡するか、参加してライブラリ HALFILE が使用されされます。

 HALFILE = LIB：SYS_TEXAMPLE.TCL [ARG1 [ARG2。 。 。 ]]-起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してシステムのメンバーに連絡するか、参加してライブラリファイ
ルを送信してく SYS_TEXAMPLE.TCL を手伝うことができる場合は、実行します。 LIB：プレフィックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して使用されする場合は、と、INI ファイ
ルを送信してくディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、検索した結果、せずに連絡するか、参加してシステムのメンバーに連絡するか、参加してライブラリ HALFILE が使用されされます。 HALFILE アイテ
ムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードし、コンポーネントピン間が経つにつれてで信してく号すべてを外部とリンクする接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、行うファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、指
定しました。します。 よくある場合は、間が経つにつれて違いは進行中の作業です。、1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、スレッドに連絡するか、参加して追加してする場合は、ために連絡するか、参加して必要な
ADDF ステートメントのハンドブックは進行中の作業です。省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める、2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所不完全に機なシグナのロビーでルを送信してく（ネット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所指定しました。子メールを送信してくです。 必要な ADDF ス
テートメントのハンドブックは進行中の作業です。省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるは進行中の作業です。、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、エラーです。 信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加しては進行中の作業です。通常、1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。入力接続するためのコードを作成しました。と 1

つのハンドブックは進行中の作業です。出力が含まれています。まれます（ただし、両方が厳密に結び付けられますに連絡するか、参加して必要なわけでは進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これらのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、
チェックは進行中の作業です。し、STDOUT およびポップアップ GUI に連絡するか、参加して報が含まれています。告してください。する場合は、ために連絡するか、参加して、システムのメンバーに連絡するか、参加してライブラリファイ
ルを送信してくが提供されるソフトウェアを特定するためのされています。

HALFILE = LIB:halcheck.tcl [ nopopup ]

NOTE

LIB：HALCHECK.TCL 行は最後の[HAL] HALFILE である必要が独立していない場合でも、あります。 NOPOPUP オプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しして、
ポップアップメッセージを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が抑制し、すぐに見つかりました開始めることは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはできるように見つかりましたします。 POSTGUI_HALFILE を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して確
立していない場合でも、された接続き使用できます。はチェックされません。

 TWOPASS = ON-HAL コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。ロードに連絡するか、参加して 2 パス処理を手伝うことができる場合は、使用されします。 TWOPASS 処理
では進行中の作業です。、[HAL] HALFILE =行は進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。パスで処理されます。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。パス（PASS0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。、すべて
のハンドブックは進行中の作業です。 HALFILE が読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、LOADRT および LOADUSR コマンドのハンドブックは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。出現します。が蓄積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにされます。 こ
れらのハンドブックは進行中の作業です。累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにロードコマンドは進行中の作業です。、PASS0 のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行されます。 このハンドブックは進行中の作業です。累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにに連絡するか、参加してより、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。コン
ポーネントに連絡するか、参加して対して負の荷線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、複数回りまたは反指定しました。できます（NAMES =使用されされる場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が使用されごとに連絡するか、参加して一意が作成されました。
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である場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。パス（PASS1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。、HALFILES が再読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりされ、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して実行され
たロードコマンドを手伝うことができる場合は、除する必要があります。くすべてのハンドブックは進行中の作業です。コマンドが実行されます。

 TWOPASS = NODELETE VERBOSE-TWOPASS 機能しなくなったは進行中の作業です。、キーワード VERBOSE および NODELETE を手伝うことができる場合は、
含まれています。む NULL 以外のハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。文字列を維持します。 それでアクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みできます。 VERBOSE キーワードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、
詳細については、が標です。準出力に連絡するか、参加して出力されます。 NODELETE キーワードは進行中の作業です。、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、/ TMP に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとします。

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HALTWOPASS のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 HALCMD = COMMAND-コマンドを手伝うことができる場合は、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コマンドとして実行します。 HALCMD が複数回りまたは反
指定しました。されている場合は、場合は、、コマンドは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して表示されている場合は、順序を指定します。で実行されます。 
HALCMD 行は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HALFILE 行のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行されます。

 SHUTDOWN = SHUTDOWN.HAL-LINUXCNC が終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしている場合は、ときに連絡するか、参加して、ファイルを送信してく SHUTDOWN.HAL を手伝うことができる場合は、
実行します。 使用されする場合は、ハードウェアドライバに連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、LINUXCNC が正常に連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたときに連絡するか、参加して、
出力を手伝うことができる場合は、定しました。義するされた値に連絡するか、参加して設定しました。できる場合は、場合は、があります。 ただし、このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが実行される場合は、保証する正式な合意が作成されました。は進行中の作業です。
ないため（たとえば、コンピューターがクは進行中の作業です。ラッシュした場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、適切な物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるな非常停止された、またはまったく機能しなくなった
チェーンやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェア障害に連絡するか、参加して対する場合は、保護します。に連絡するか、参加して代わる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。では進行中の作業です。ありません。

 POSTGUI_HALFILE = EXAMPLE2.HAL-GUI が HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。した後の月曜日に開催されました。、EXAMPLE2.HAL を手伝うことができる場合は、実行し
ます。 一部のハンドブックは進行中の作業です。 GUI は進行中の作業です。、HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。し、それらを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 POSTGUIHALFILE のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、サ
ポートします。 POSTGUI ハーフイルを送信してくを手伝うことができる場合は、サポートする場合は、 GUI に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、TOUCHY、AXIS、GSCREEN、お
よび GMOCCAPY が含まれています。まれます。

See section <<sec:pyvcp-with-axis,pyVCP with Axis>> Section for more information.

 HALUI = HALUI-HALユーザーインターフェイスピンを手伝うことができる場合は、追加してします。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HALユー
ザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

6.6.2.7 [HALUI] セクション
 MDI_COMMAND = G53 G0 X0 Y0 Z0-MDI コマンドは進行中の作業です。、HALUI.MDI-COMMAND-00 を手伝うことができる場合は、使用されして実行

できます。 [HALUI]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してリストされている場合は、各ドライブには、コマンドのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、インクは進行中の作業です。リメントします。
6.6.2.8 [APPLICATIONS] セクション

　LINUXCNC は進行中の作業です。、指定しました。された GUI が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてできます。 アプリ
ケーションは進行中の作業です。、指定しました。された遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して起動され、して、GUI に連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとする場合は、アクは進行中の作業です。ション（GUI固有のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピン
のハンドブックは進行中の作業です。作成されました。など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。
 DELAY = VALUE-他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して待機する場合は、秒数。 アプリケーションが

[HAL] POSTGUI_HALFILE アクは進行中の作業です。ションまたは進行中の作業です。 GUI で作成されました。された HAL ピン（デフォルを送信してくトは進行中の作業です。
DELAY = 0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッが必要に連絡するか、参加してなる場合は、ことがあります。
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 APP = APPNAME [ARG1 [ARG2。 。 。 ]]-開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、アプリケーション。 このハンドブックは進行中の作業です。仕様に、スティーブン・キングの言葉：「は進行中の作業です。複数回りまたは反含まれています。める場合は、
ことができます。 APPNAME は進行中の作業です。、絶対または進行中の作業です。チルを送信してくダで指定しました。されたファイルを送信してく名（最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。文字は進行中の作業です。/ま
たは進行中の作業です。〜）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、相対ファイルを送信してく名（FILENAME のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。文字は進行中の作業です。./）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、または進行中の作業です。 INIFILE ディレクは進行中の作業です。トリ内のハンドブックは進行中の作業です。
ファイルを送信してくとして明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことができます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、使用されして実行可能しなくなったファ
イルを送信してくが見したのはそこでした。つからない場合は、は進行中の作業です。、ユーザー検索した結果、 PATH を手伝うことができる場合は、使用されしてアプリケーションが検索した結果、されます。

例としては、：
テスト用されに連絡するか、参加して HAL ピンへのハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、シミュレートします（SIM_PIN-パラメーター、接続するためのコードを作成しました。されていないピ
ン、または進行中の作業です。ライターのハンドブックは進行中の作業です。ない信してく号すべてを外部とリンクするへのハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な GUI を手伝うことができる場合は、使用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
APP = sim_pin motion.probe-input halui.abort motion.analog-in-00
以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとしたウォッチリストを手伝うことができる場合は、使用されして HALSHOW を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。 LINUXCNC は進行中の作業です。作業です。ディレクは進行中の作業です。ト
リを手伝うことができる場合は、 INIFILE のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ため、そのハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリ内のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。できます（例としては、：
MY.HALSHOW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
APP = halshow my.halshow
または進行中の作業です。、フルを送信してくパス名で識別を停止します。される場合は、ウォッチリストファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、こともできます。
APP = halshow ~/saved_shows/spindle.halshow
以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとした構成されました。を手伝うことができる場合は、使用されして HALSCOPE を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。
APP = halscope -i my.halscope

6.6.2.9 [TRAJ]セクション
警告
新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。しい TRAJECTORYPLANNER（TP）はデフォルの制御がトでオンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりましたなっています。
[TRAJ]セクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました TP設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しが独立していない場合でも、ない場合でも、、LINUXCNC のデフォルの制御がトは次のフィード移動まで、のと標準的なお勧めします。りです。
ARC_BLEND_ENABLE = 1

ARC_BLEND_FALLBACK_ENABLE = 0

ARC_BLEND_OPTIMIZATION_DEPTH = 50

ARC_BLEND_GAP_CYCLES = 4

ARC_BLEND_RAMP_FREQ = 100

[TRAJ]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、動され、作中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。軌道計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなパラメータが含まれています。まれています。
 ARC_BLEND_ENABLE = 1-新しいバージョンのしい TP を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してします。 0 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、TP は進行中の作業です。放しました。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ線からの逸脱がブレン

ディングを手伝うことができる場合は、使用されします（1 セグメント先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。 1 です。
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 ARC_BLEND_FALLBACK_ENABLE = 0-推定しました。速度の成功を収めたものもありました。が速い場合は、は進行中の作業です。、オプションで放しました。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ線からの逸脱がブレンド
に連絡するか、参加してフォールを送信してくバックは進行中の作業です。します。 ただし、このハンドブックは進行中の作業です。見したのはそこでした。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにもりは進行中の作業です。大まかなものハンドブックは進行中の作業です。であり、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、だけでパ
フォーマンスが向に動かすようにドライブに命令する上する場合は、ようです。 デフォルを送信してくト値 0。

 ARC_BLEND_OPTIMIZATION_DEPTH = 50-セグメント数のハンドブックは進行中の作業です。先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み深くに入る前に、その質問に答えようとします。度の成功を収めたものもありました。。
これを手伝うことができる場合は、少なくともし拡張を試すことが提する場合は、ために連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、いくらか任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。に連絡するか、参加して選択されましできます。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加して必要な深くに入る前に、その質問に答えようとします。さを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。
積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにもる場合は、式に公開されました。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
＃N = V_MAX /（2.0 * A_MAX * T_C）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所＃ここで：＃N =最適化し、スクリプトを作成するための多くの試み深くに入る前に、その質問に答えようとします。度の成功を収めたものもありました。＃V_MAX =最大軸の移動を協調制御できます。速度の成功を収めたものもありました。（UU /秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所＃
A_MAX =最大軸の移動を協調制御できます。加して速度の成功を収めたものもありました。（UU /秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所＃T_C =サーボ周期のスポンサーシップにより（秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
したがって、最大軸の移動を協調制御できます。速度の成功を収めたものもありました。が 10 IPS、最大加して速度の成功を収めたものもありました。が 100 IPSˆn2、サーボ周期のスポンサーシップによりが 0.001秒のハンドブックは進行中の作業です。マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。が必要です。
10 /（2.0 * 100 * 0.001）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 50 セグメントで、常に連絡するか、参加して最速のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って最大速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して到達します。

実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、非常に連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いセグメントがたくさんない限など、り、先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みが完全に機な深くに入る前に、その質問に答えようとします。さを手伝うことができる場合は、必要とする場合は、ことは進行中の作業です。
めったに連絡するか、参加してないため、このハンドブックは進行中の作業です。数値を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ことは進行中の作業です。それほど重要では進行中の作業です。ありません。 テスト中の作業です。に連絡するか、参加して奇妙な症状がいくつもな速
度の成功を収めたものもありました。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して気まぐれな「リアルタイム」づき、それらがどこから来ました。ている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。かわからない場合は、は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して上記のハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されしてこ
のハンドブックは進行中の作業です。深くに入る前に、その質問に答えようとします。さを手伝うことができる場合は、増やしてみてください。
 それでも奇妙な症状がいくつもな速度の成功を収めたものもありました。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが見したのはそこでした。られる場合は、場合は、は進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いセグメントがある場合は、ことが原因はである場合は、
可能しなくなった性があります。があります。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、ナのロビーでイーブ CAM 検出に連絡するか、参加して小さな改善を要求さな許容値を手伝うことができる場合は、追加してしてみてください。 経つにつれて
験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度の則のため、機械が要求された送りは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
＃MIN_LENGTH〜 = V_REQ * T_C＃ここで：＃V_REQ = UU /秒でのハンドブックは進行中の作業です。希望みます。 キャリッジが正の限界に移動のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。＃T_C =サーボ周期のスポンサーシップにより
（秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
　1 IPS = 60 IPM のハンドブックは進行中の作業です。パスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って移動され、する場合は、場合は、、サーボ周期のスポンサーシップによりが 0.001秒のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、MIN_LENGTH より短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。
いセグメントは進行中の作業です。パスのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびさせます。 ナのロビーでイーブ CAM のハンドブックは進行中の作業です。許容範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、このハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さに連絡するか、参加して設定しました。す
る場合は、と、過する間度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いセグメントが組みを開始するために、結果としてみ合は、わされて、このハンドブックは進行中の作業です。ボトルを送信してくネックは進行中の作業です。が解しておく必要のある重要なユーザー消されます。 もちろん、許
容値を手伝うことができる場合は、高く設定しました。しすぎる場合は、とパスのハンドブックは進行中の作業です。偏差が大きくなる場合は、ため、適切な値を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。少なくともし試すことが提してみる場合は、
必要があります。 MIN_LENGTH のハンドブックは進行中の作業です。 1/2 から始するために、結果としてめて、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて処理します。
 ARC_BLEND_GAP_CYCLES = 4軌道プランナのロビーでーが消費しています。 他の人は他の見解を持っていますが、する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。セグメントがどれだけ短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。

くなければならないか。
　多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、円弧の最大偏差がブレンドでは進行中の作業です。、ブレンド間が経つにつれてに連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い線からの逸脱が分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、が残りのステップを完了してから、構成を使用してります。 ジオメトリは進行中の作業です。円形である場合は、必
要がある場合は、ため、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ラインが少なくともし短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い場合は、、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ラインを手伝うことができる場合は、ブレンドする場合は、ことは進行中の作業です。できません。 軌
道プランナのロビーでーは進行中の作業です。各ドライブには、セグメントに連絡するか、参加して少なくともなくとも 1回りまたは反は進行中の作業です。触します。れる場合は、必要がある場合は、ため、非常に連絡するか、参加して小さな改善を要求さなセグメント
では進行中の作業です。処理速度の成功を収めたものもありました。が大幅に高まり始めています。に連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。 短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いセグメントを手伝うことができる場合は、ブレンドアークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。一部に連絡するか、参加してする場合は、ことで「消費しています。 他の人は他の見解を持っていますが、」
する場合は、このハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。に連絡するか、参加して対する場合は、私の構成のハンドブックは進行中の作業です。修正。 ライン+ブレンドは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。セグメントである場合は、ため、非常に連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いセ
グメントに連絡するか、参加して到達する場合は、ために連絡するか、参加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでとす必要は進行中の作業です。ありません。 おそらく、このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して触します。れる場合は、必要は進行中の作業です。あ
りません。
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 ARC_BLEND_RAMP_FREQ = 20-これは進行中の作業です。、傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。カットオフ周波数です。
　このハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、セグメント全に機体で一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。加して速を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 加して速度の成功を収めたものもありました。が最大化し、スクリプトを作成するための多くの試みされていな
いため、これは進行中の作業です。台形のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。プロファイルを送信してくよりも最適では進行中の作業です。ありません。 ただし、セグメントが十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して
短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セグメントに連絡するか、参加して到達する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して加して速する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてがありません。 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い
線からの逸脱が分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、思います。い出してください。 ラインなのハンドブックは進行中の作業です。でコーナのロビーでリング加して速がないのハンドブックは進行中の作業です。で、ご希望みます。 キャリッジが正の限界に移動のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。まで自由でリミットスイッチをホームスイッチに連絡するか、参加して
加して速できます。 ただし、このハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱がが 2 つのハンドブックは進行中の作業です。円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加してある場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セグメントのハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。内に連絡するか、参加して収めたものもありました。
まる場合は、ように連絡するか、参加して、再びすばやく減速する場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、加して速のハンドブックは進行中の作業です。スパイクは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して減速のハンドブックは進行中の作業です。スパイ
クは進行中の作業です。があり、パフォーマンスのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令する上がほとんどないために連絡するか、参加して大きなジャークは進行中の作業です。が発生し続けました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。しま
す。 このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いセグメントのハンドブックは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。ジャークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、排除する必要があります。する場合は、方法が求められました。です。
　基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、セグメントが 1 / ARC_BLEND_RAMP_FREQ未満ののハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてで完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。セグ
メントのハンドブックは進行中の作業です。台形のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。プロファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、気まぐれな「リアルタイム」に連絡するか、参加してせず、一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されします。 
（ARC_BLEND_RAMP_FREQ = 1000 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ことは進行中の作業です。、サーボルを送信してくープが 1KHZ のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、常に連絡するか、参加して台形
加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことと同じです）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
　台形プロファイルを送信してくが到達する場合は、速度の成功を収めたものもありました。とランプを手伝うことができる場合は、比較する場合は、ことに連絡するか、参加してより、パフォーマンスのハンドブックは進行中の作業です。最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。場合は、
のハンドブックは進行中の作業です。損なう可能性があ失を手伝うことができる場合は、特徴を説明しています。付き数字ける場合は、ことができます。
＃V_RIPPLE = A_MAX /（4.0 * F）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所＃ここで：＃V_RIPPLE =ランピングに連絡するか、参加してよる場合は、平均速度の成功を収めたものもありました。「損なう可能性があ失」＃
A_MAX =最大軸の移動を協調制御できます。加して速度の成功を収めたものもありました。
＃F = INI からのハンドブックは進行中の作業です。カットオフ周波数
　前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。述されたのハンドブックは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、20HZ のハンドブックは進行中の作業です。カットオフ周波数のハンドブックは進行中の作業です。リップルを送信してくは進行中の作業です。 100 /（4 * 20）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 1.25IPS です。 こ
れは進行中の作業です。高いように連絡するか、参加して思います。われますが、これは進行中の作業です。最悪いパスフォローを取得することがでのハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。見したのはそこでした。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにもりに連絡するか、参加してすぎないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 
実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、台形のハンドブックは進行中の作業です。モーションプロファイルを送信してくは進行中の作業です。、通常のハンドブックは進行中の作業です。加して速度の成功を収めたものもありました。や要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた速度の成功を収めたものもありました。などのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。要因はに連絡するか、参加して
よって制限など、される場合は、ため、実際ののハンドブックは進行中の作業です。パフォーマンスのハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して小さな改善を要求さいは進行中の作業です。ずです。 カットオフ周波
数を手伝うことができる場合は、上げる場合は、と、パフォーマンスが低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、可能しなくなった性があります。がありますが、加して速のハンドブックは進行中の作業です。不連続するためのコードを作成しました。性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してモーショ
ンが粗くし、最後くなります。 20HZ から 200HZ のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。値から始するために、結果としてめる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が妥当です。
　最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、コーナのロビーでリングのハンドブックは進行中の作業です。加して速に連絡するか、参加してよって制限など、される場合は、ため、微調整する高レベルのコントローラー、つまりモーを手伝うことができる場合は、行っても、小さな改善を要求さくてタイトな
コーナのロビーでーがたくさんある場合は、ツールを送信してくパスのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。上がりません。
 SPINDLES = 3-サポートする場合は、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。数。 このハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、モーションモジュールを送信してくに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、

「NUM_SPINDLES」パラメータと一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、必要があります。
 COORDINATES = X YZ-制御するされている場合は、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。 X、Y、Z、A、B、C、U、V、WARE のハンドブックは進行中の作業です。み

が有効になっていません。です。 COORDINATES で指定しました。された軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。みが G コードで受けました。け入れられます。 軸の移動を協調制御できます。名を手伝うことができる場合は、複
数回りまたは反書き込む」という選択を行います。むことができます（例としては、：ガントリーマシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 X Y Y Z）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなトリブキ
ンのハンドブックは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエンでは進行中の作業です。、ジョイント番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。トリブキンのハンドブックは進行中の作業です。パラメータ COORDINATES =に連絡するか、参加して従って使用されって順番に連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これ
り当てられます。 したがって、TRIVKINS座標です。= XZ のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、JOINT0 は進行中の作業です。 X に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもし、JOINT1 は進行中の作業です。 Z
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に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。TRIVKINS およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、キネマティクは進行中の作業です。
スのハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくページ（$ MAN KINS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 LINEAR_UNITS = <return>UNITS>-直線からの逸脱が軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 可能しなくなったな選択されまし肢とサブディレクトリが含まれています。 特定のは進行中の作業です。 MM または進行中の作業です。インチ
です。 これは進行中の作業です。 NC コードのハンドブックは進行中の作業です。線からの逸脱が形単な方法が求められました。位に連絡するか、参加しては進行中の作業です。影響します。しません（G20 および G21ワードがこれを手伝うことができる場合は、行い
ます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 ANGULAR_UNITS = <return>UNITS>-回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 可能しなくなったな選択されまし肢とサブディレクトリが含まれています。 特定のは進行中の作業です。、度の成功を収めたものもありました。、度の成功を収めたものもありました。（円
あたり 360）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、ラジアン、ラジアン（円あたり 2PI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、グラデーション、または進行中の作業です。ゴン（円あたり
400）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 これは進行中の作業です。、NC コードのハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位に連絡するか、参加しては進行中の作業です。影響します。しません。 RS274NGC では進行中の作業です。、A-、B-、お
よび C-のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して度の成功を収めたものもありました。で表されます。

 DEFAULT_LINEAR_VELOCITY = 0.0167-直線からの逸脱が軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ジョグのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより速度の成功を収めたものもありました。（マシン単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して
表示される場合は、値は進行中の作業です。、1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。マシン単な方法が求められました。位に連絡するか、参加して等しくなります。

 DEFAULT_LINEAR_ACCELERATION = 2.0-自明したこのペーパーを参照してください。でない運動され、学を、広く使用されているエンを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンでは進行中の作業です。、
「TELEOP」（デカルを送信してくト空間が経つにつれて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ジョグに連絡するか、参加して使用されされる場合は、加して速度の成功を収めたものもありました。（マシン単な方法が求められました。位/秒/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 MAX_LINEAR_VELOCITY = 5.0-任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。協調移動され、のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。（マシン単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 表示
される場合は、値は進行中の作業です。、1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたり 300ユニットに連絡するか、参加して相当します。

 MAX_LINEAR_ACCELERATION = 20.0-任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされた軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、のハンドブックは進行中の作業です。最大加して速度の成功を収めたものもありました。（マ
シン単な方法が求められました。位/秒/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 POSITION_FILE = POSITION.TXT-空でない値に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、ジョイント位置されます。は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。
ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。実行間が経つにつれてで保存のユーザーインターフェースとされます。 これに連絡するか、参加してより、マシンは進行中の作業です。シャットダウン時の）リアルタイム拡張を試すことが提と同じ座標です。で起動され、
できます。 これは進行中の作業です。、電源がオフになっがオフのハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加してマシンが動され、かなかったことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。 設
定しました。されていない場合は、、ジョイント位置されます。は進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースとされず、LINUXCNC が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされる場合は、たびに連絡するか、参加して 0 から始するために、結果として
まります。 これは進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。ない小さな改善を要求型フライス盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。マシンで役立ちます。 MESA リゾルを送信してくバーイン
ターフェースを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしてアブソリュートエンコーダーを手伝うことができる場合は、エミュ
レートし、ホーミングのハンドブックは進行中の作業です。必要性があります。を手伝うことができる場合は、排除する必要があります。できます（精度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、損なう可能性があなうことなく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、
HOSTMOT2 のハンドブックは進行中の作業です。マンページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 NO_FORCE_HOMING = 1-デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。動され、作では進行中の作業です。、LINUXCNC は進行中の作業です。、MDI コマンドまたは進行中の作業です。プログ
ラムのメンバーに連絡するか、参加してが実行される場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、ユーザーに連絡するか、参加してマシンのハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、強制します。 通常、ホーミングのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して
ジョギングのハンドブックは進行中の作業です。みが許可されます。 ID キネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
NO_FORCE_HOMING = 1 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、ユーザーは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してマシンを手伝うことができる場合は、ホーミングせずに連絡するか、参加して MDI を手伝うことができる場合は、
移動され、し、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行できます。 ホーミング機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。ないアイデンティティキネマティクは進行中の作業です。ス
を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、インターフェイスでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、 1 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。

 HOME = 0 0 0 0 0 0 0 00-ジョイントモードからテレオプモードに連絡するか、参加して切り替えるえる場合は、ときに連絡するか、参加して
KINEMATICSFORWARD（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されしてワールを送信してくド座標です。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくに連絡するか、参加して必要
なワールを送信してくドホームのメンバーに連絡するか、参加して位置されます。。 最大 9 つのハンドブックは進行中の作業です。座標です。値（X Y Z A B C U V W）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、指定しました。でき、未使用されのハンドブックは進行中の作業です。末尾を追加します。
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項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたは進行中の作業です。省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるできます。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、重要なキネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されされます。
些細については、な運動され、学を、広く使用されているエン（ミルを送信してく、旋盤を制御する、ガントリータイプ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシンでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。無視されます。
 注：SIMヘキサポッド構成されました。では進行中の作業です。、Z座標です。に連絡するか、参加してゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。値が必要です。

警告してください。
LINUXCNC は進行中の作業です。、NO_FORCE_HOMING = 1 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、共同移動され、制限など、を手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識しません。

6.6.2.10 [KINS]セクション
 JOINTS = 3-システムのメンバーに連絡するか、参加して内のハンドブックは進行中の作業です。ジョイント（モーター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 たとえば、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して 1 つ

のハンドブックは進行中の作業です。モーターを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた TRIVKINS XYZ マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、3 つのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントがあります。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。それ
ぞれに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。モーターがあり、3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。モーターがある場合は、ガントリーマシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、4 つ
のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントがあります。 （このハンドブックは進行中の作業です。構成されました。変数は進行中の作業です。、モーションモジュールを送信してく（MOTMOD）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して指定しました。され
たジョイントのハンドブックは進行中の作業です。数（NUM_JOINTS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して GUI に連絡するか、参加してよって使用されされる場合は、場合は、があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 AXIS GUI、PNCCONF、および STEPCONF は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されします。

 KINEMATICS = TRIVKINS-モーションモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 
GUI は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、使用されして、MOTMOD モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 LOADRT 行を手伝うことができる場合は、指定しました。できます。
キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、マンページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください：$ MAN KINS

6.6.2.11 [AXIS_ <LETTER>]セクション
<return>LETTER>は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、指定しました。します。XY Z A B C U V W

 MAX_VELOCITY = 1.2-このハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。（マシン単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 MAX_ACCELERATION = 20.0-このハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大加して速度の成功を収めたものもありました。（機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位/秒のハンドブックは進行中の作業です。 2乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 MIN_LIMIT = -1000-機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。モーションのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求制限など、（ソフト制限など、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、

と、コントローラーは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったします。 MIN_LIMIT を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してす
る場合は、必要があります。 [AXIS_ <return>LETTER>]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して MIN_LIMIT がない無制限など、のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する
を手伝うことができる場合は、持ちました。つ回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。（A、B、C TYP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、-1E99 のハンドブックは進行中の作業です。値が使用されされます。

 MAX_LIMIT = 1000-機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。モーションのハンドブックは進行中の作業です。最大制限など、（ソフト制限など、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、
と、コントローラーは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったします。 MAX_LIMIT を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して
する場合は、必要があります。 [AXIS_ <return>LETTER>]セクは進行中の作業です。ションでそのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_LIMIT がない無制限など、のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反
転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、持ちました。つ回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。（A、B、C TYP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1E99 のハンドブックは進行中の作業です。値が使用されされます。

 WRAPPED_ROTARY = 1-これが ANGULAR軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して対して 1 に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 0〜
359.999度の成功を収めたものもありました。移動され、します。 正のハンドブックは進行中の作業です。数は進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、し、負ののハンドブックは進行中の作業です。数は進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、負ののハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、します。

 LOCKING_INDEXER_JOINT = 4-このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、指定しました。された軸の移動を協調制御できます。<return>LETTER>のハンドブックは進行中の作業です。ロッキングインデクは進行中の作業です。サー
に連絡するか、参加して使用されする場合は、ジョイントを手伝うことができる場合は、選択されましします。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、ジョイントは進行中の作業です。 4 であり、これは進行中の作業です。、トリブキ
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ン（アイデンティティ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所キネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた XYZAB システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 B軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。 設定しました。
する場合は、と、このハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 G0移動され、に連絡するか、参加してより、ジョイントでロックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。4。ロックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。ピ
ンは進行中の作業です。、ジョイントを手伝うことができる場合は、待ちます。4。ロックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。ピンは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。高速でジョイントを手伝うことができる場合は、
移動され、します。 移動され、後の月曜日に開催されました。、JOINT.4.UNLOCK は進行中の作業です。 FALSE に連絡するか、参加してなり、モーションは進行中の作業です。 JOINT.4.IS-UNLOCKED が
FALSE に連絡するか、参加してなる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ちます。 ロックは進行中の作業です。されたロータリージョイントを手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、場合は、、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ジョイ
ントと一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して移動され、する場合は、ことは進行中の作業です。できません。 ロックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、MOTMOD パラメー
ターを手伝うことができる場合は、使用されします。

unlock_joints_mask=jointmask
The jointmask bits are: (LSB)0:joint0, 1:joint1, 2:joint2, ...
Example: loadrt motmod ... unlock_joints_mask=0x38
creates unlock pins for joints 3,4,5

 OFFSET_AV_RATIO = 0.1-ゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。外部軸の移動を協調制御できます。オフセットに連絡するか、参加して HAL入力ピン
のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。

’axis.<return>letter>.eoffset-enable’

’axis.<return>letter>.eoffset-counts’

’axis.<return>letter>.eoffset-scale’

使用され法が求められました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「外部軸の移動を協調制御できます。オフセット」のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
6.6.2.12 [JOINT_ <NUM>]セクション

<return>NUM>は進行中の作業です。、ジョイント番号すべてを外部とリンクする 0 を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 。 。 （NUM_JOINTS-1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所NUM_JOINTS のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、[KINS] 

JOINTS =に連絡するか、参加してよって設定しました。されます。
　[JOINT_0]、[JOINT_1]などのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ジョイント制御するモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネン
トのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなパラメータが含まれています。まれています。 ジョイントセクは進行中の作業です。ション名は進行中の作業です。 0 から始するために、結果としてまり、[KINS] 

JOINTSエントリで指定しました。されたジョイントのハンドブックは進行中の作業です。数から 1 を手伝うことができる場合は、引き起こします。いた数まで続するためのコードを作成しました。きます。
　通常（TRIVKINS キネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ジョイントと軸の移動を協調制御できます。座標です。文字のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
1：1 のハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもがあります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
 JOINT_0 = X

 JOINT_1 = Y

 JOINT_2 = Z

 JOINT_3 = A

 JOINT_4 = B

 JOINT_5 = C

 JOINT_6 = U
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 JOINT_7 = V

 JOINT_8 = W

アイデンティティキネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。半セットを手伝うことができる場合は、使用され
した構成されました。を手伝うことができる場合は、サポートする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 たとえば、COORDINATES = XZ のハンドブックは進行中の作業です。 TRIVKINS を手伝うことができる場合は、使用されす
る場合は、と、ジョイント軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
 JOINT_0 = X

 JOINT_1 = Z

キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、マンページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください：$ MAN KINS

 TYPE = LINEAR-LINEAR または進行中の作業です。 ANGULAR のハンドブックは進行中の作業です。いずれかのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。タイプ。
 UNITS = INCH-指定しました。されている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連する場合は、[TRAJ] UNITS 設定しました。を手伝うことができる場合は、上書きします。

 （例としては、：このハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。タイプが LINEAR のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。[TRAJ] LINEAR_UNITS、このハンドブックは進行中の作業です。ジョイント
のハンドブックは進行中の作業です。タイプが ANGULAR のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。[TRAJ] ANGULAR_UNITS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 MAX_VELOCITY = 1.2-このハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。（マシン単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 MAX_ACCELERATION = 20.0-このハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。最大加して速度の成功を収めたものもありました。（機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位/秒のハンドブックは進行中の作業です。 2乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 BACKLASH = 0.0000-マシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。ラッシュ。 バックは進行中の作業です。ラッシュ補正値は進行中の作業です。、ジョイン

トのハンドブックは進行中の作業です。駆動され、に連絡するか、参加して使用されされる場合は、ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さな欠です。陥を補うために使用できます。を手伝うことができる場合は、補うために連絡するか、参加して使用されできます。 ジョイントに連絡するか、参加して
バックは進行中の作業です。ラッシュが追加してされ、ステッパーを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、STEPGEN_MAXACCEL を手伝うことができる場合は、
ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。 MAX_ACCELERATION のハンドブックは進行中の作業です。 1.5〜2倍に連絡するか、参加して増やす必要があります。 過する間度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。
ラッシュ補正に連絡するか、参加してより、方向に動かすようにドライブに命令するが変わる場合は、ときに連絡するか、参加してジョイントがジャークは進行中の作業です。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 
COMP_FILE がジョイントに連絡するか、参加して指定しました。されている場合は、場合は、、BACKLASH は進行中の作業です。使用されされません。

 COMP_FILE = FILE.EXTENSION-補正ファイルを送信してくは進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。情報が含まれています。のハンドブックは進行中の作業です。マップで構成されました。されます。 補
正ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。マシン単な方法が求められました。位です。 値のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、セットは進行中の作業です。、スペースで区切られた 1 行に連絡するか、参加してあります。
最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。公称値（指令する位置されます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 2番目を集めたと 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、COMP_FILE_TYPE のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して
よって異なります。なります。 公称値のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。ポイントは進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。公称値のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてで補間が経つにつれてされます。 補正ファイ
ルを送信してくは進行中の作業です。、最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。名義するで始するために、結果としてまり、名義するのハンドブックは進行中の作業です。最大値に連絡するか、参加して昇順である場合は、必要があります。 ファイルを送信してく名では進行中の作業です。大文
字と小さな改善を要求文字が区別を停止します。され、文字や数字を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。 現します。在、LINUXCNC内のハンドブックは進行中の作業です。制限など、は進行中の作業です。、
ジョイントごとに連絡するか、参加して 256 トリプレットです。

ジョイントに連絡するか、参加して COMP_FILE が指定しました。されている場合は、場合は、、BACKLASH は進行中の作業です。使用されされません。 
COMP_FILE_TYPE は進行中の作業です。、COMP_FILEごとに連絡するか、参加して指定しました。する場合は、必要があります。

 COMP_FILE_TYPE = 0 または進行中の作業です。 1-補正ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、両方のハンドブックは進行中の作業です。タ
イプのハンドブックは進行中の作業です。公称（コマンド）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所位置されます。です。
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 タイプ 0：2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、ジョイントが正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、する場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。（増加して値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
を手伝うことができる場合は、指定しました。し、3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、ジョイントが負ののハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、する場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。（減少なくとも値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
を手伝うことができる場合は、指定しました。します。

タイプ 0 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
-1.000 -1.005 -0.995

0.000 0.002 -0.003

1.000 1.003 0.998

 タイプ 1：2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、する場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。公称値からのハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、指定しました。
します。 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、負ののハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、する場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。公称値からのハンドブックは進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、指定しました。し
ます。

タイプ 1 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
-1.000 0.005 -0.005

0.000 0.002 -0.003

1.000 0.003 -0.004

 MIN_LIMIT = -1000-機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する運動され、のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求制限など、。 このハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加して達する場合は、と、コントロー
ラーは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったします。 [JOINT_N]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントに連絡するか、参加して MIN_LIMIT がない、無
制限など、のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、持ちました。つロータリージョイントのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、値-1E99 が使用されされます。

 MAX_LIMIT = 1000-機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する運動され、のハンドブックは進行中の作業です。最大制限など、。 このハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加して達する場合は、と、コントロー
ラーは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったします。 [JOINT_N]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントに連絡するか、参加して MAX_LIMIT がない、
無制限など、のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、持ちました。つロータリージョイントのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、値 1E99 が使用されされます。

NOTE

ID キネマティクスの動き。の場合でも、、[JOINT_N] MIN_LIMIT、MAX_LIMIT設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しは、対応じて軸を手動で有効にする必要があります。 ドライバーがする（1 対 1 の ID）[AXIS_L]

制限り、引き続き使用できます。以上である必要が独立していない場合でも、あります。 これらの設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しは、TRIVKINS キネマティクスの動き。モジュールの制御がが独立していない場合でも、指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされている
場合でも、、起こされるリアルタイムの問題を修正する動きが独立していない場合でも、時に見つかりました検証されます。されます。

NOTE

[JOINT_N] MIN_LIMIT、MAX_LIMIT設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しは、ホーミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グ前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませのジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トモードでのジョギンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グ中は、に見つかりました適用できます。さ
れます。 原点と見なされ、自動モードでは対応するコー復帰後、[AXIS_L] MIN_LIMIT、MAX_LIMIT座標制限り、引き続き使用できます。は、軸によって生成されるツールとワークピースの動き。（座標文字を）ジョギンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グの制約
と標準的なして、お勧めします。よび側面図を指します。 GCODE移動きが独立していない場合でも、（プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がお勧めします。よび側面図を指します。 MDI コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ド）に見つかりました使用できます。される軌道計画しに見つかりましたよって使用できます。されま
す。 軌道プランのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ナーはデカルの制御がト空にしたい場合に役立ちます。間は、トーチを有効にしないことを強くお勧めします。有効にしないと、（XYZABCUVW）で機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がし、キネマティクスの動き。モジュールの制御がに見つかりましたよって実
装されたため、された関節の動きに関する情報はありません。の動きが独立していない場合でも、きに見つかりました関する情報と追加の詳細が記載されている必要があります。はありません。 非アイデンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ティティキネマティクスの動き。が独立していない場合でも、使用できます。されている場
合でも、、軌道計画しの位レベルの制御が置す制限り、引き続き使用できます。に見つかりました従うことが重要です。う GCODE でジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト制限り、引き続き使用できます。違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するが独立していない場合でも、発生する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。 モーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、
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モジュールの制御がは、GCODE コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドの実行中は、に見つかりました発生した場合でも、、常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました関節の動きに関する情報はありません。位レベルの制御が置す制限り、引き続き使用できます。違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明すると標準的な障害を検出します。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が検出すことができるため、構します。 関
連するする GITHUB の問題のトラブルシューティング（＃97 も参照してください。してください。

 MIN_FERROR = 0.010-これは進行中の作業です。、ジョイントが非常に連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速でコマンド位置されます。から逸脱がする場合は、ことを手伝うことができる場合は、
許可される場合は、マシン単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。値です。 MIN_FERROR が FERROR より小さな改善を要求さい場合は、、2 つは進行中の作業です。エラー
トリップポイントのハンドブックは進行中の作業です。ランプを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。 これは進行中の作業です。、一方のハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコン元できるようにします。が速度の成功を収めたものもありました。で、もう一方のハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコン元できるようにします。がエ
ラーのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して許可される場合は、グラフと考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、える場合は、ことができます。 速度の成功を収めたものもありました。が上がる場合は、と、後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。エラーのハンドブックは進行中の作業です。量も
FERROR値に連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって増加してします。

 FERROR = 1.0-FERROR は進行中の作業です。、マシン単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。最大許容後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。エラーです。 指令する位置されます。と検出位置されます。
のハンドブックは進行中の作業です。差がこのハンドブックは進行中の作業です。量を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、と、コントローラは進行中の作業です。サーボ計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してし、すべてのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、 0.0 に連絡するか、参加して設定しました。
し、増幅に高まり始めています。器がを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。 MIN_FERROR が.INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して比例としては、した
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エラーが使用されされます。 ここで、最大許容追従って使用され誤差は進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して比例としては、し、FERROR は進行中の作業です。[TRAJ] 

MAX_VELOCITY で設定しました。された高速レートに連絡するか、参加して適用されされ、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。比例としては、して小さな改善を要求さい追従って使用され誤差
に連絡するか、参加してなります。 許容される場合は、最大のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。エラーは進行中の作業です。、常に連絡するか、参加して MIN_FERROR より大きくなります。 こ
れに連絡するか、参加してより、静止された、またはまったく機能しなくなった軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さな追従って使用されエラーが誤ってモーションを手伝うことができる場合は、中の作業です。断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぎます。 振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動動され、など
に連絡するか、参加してより、常に連絡するか、参加して小さな改善を要求さな追従って使用され誤差が発生し続けました。します。

 LOCKING_INDEXER = 1-ジョイントがロッキングインデクは進行中の作業です。サーとして使用されされている場合は、ことを手伝うことができる場合は、
示します。

ホーミングこれらのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。ホーミングに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連しています。より良したいと考えていましたい説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ホーミ
ング構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、お読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みください。
 HOME = 0.0-ホーミングシーケンスのハンドブックは進行中の作業です。完了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してジョイントが移動され、する場合は、位置されます。。
 HOME_OFFSET = 0.0-ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチまたは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント位置されます。（機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。
位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ホーミングプロセス中の作業です。に連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してポイントが見したのはそこでした。つかった場合は、、これは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。ポイントに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり
当てられた位置されます。です。 ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチとリミットスイッチを手伝うことができる場合は、共有し、ホームのメンバーに連絡するか、参加して/リミットスイッ
チを手伝うことができる場合は、トグルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してする場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンスを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、ホームのメンバーに連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、使用されして、
ホームのメンバーに連絡するか、参加して位置されます。を手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチ位置されます。を手伝うことができる場合は、 0 以外に連絡するか、参加して定しました。義するできます。

 HOME_SEARCH_VEL = 0.0-1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより原点を合わせて復帰できますが、自動モー速度の成功を収めたものもありました。。 記号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。進行方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、
示します。 ゼロのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。場所がマシンのハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションである場合は、と想定しました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。
します。 マシンに連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがない場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、ゼロのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してしておきます。

 HOME_LATCH_VEL = 0.0-ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。ラッチ位置されます。へのハンドブックは進行中の作業です。 1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。ホーミ
ング速度の成功を収めたものもありました。。 記号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。進行方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、示します。

 HOME_FINAL_VEL = 0.0-ホームのメンバーに連絡するか、参加してラッチ位置されます。からホームのメンバーに連絡するか、参加して位置されます。までのハンドブックは進行中の作業です。 1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。速
度の成功を収めたものもありました。。 0 のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してする場合は、か、ジョイントに連絡するか、参加して含まれています。まれない場合は、は進行中の作業です。、高速が使用されされます。 正のハンドブックは進行中の作業です。数である場合は、
必要があります。
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 HOME_USE_INDEX = NO-このハンドブックは進行中の作業です。ジョイントに連絡するか、参加して使用されされる場合は、エンコーダに連絡するか、参加してインデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスがあ
り、モーションカードに連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするが用され意が作成されました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、YES に連絡するか、参加して設定しました。できます。 は進行中の作業です。いのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
使用されする場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してパターンのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類に連絡するか、参加して影響します。します。 現します。在、ベロシティモードと PID で STEPGEN を手伝うことができる場合は、
使用されしていない限など、り、ステッパーでインデックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ことは進行中の作業です。できません。

 HOME_IGNORE_LIMITS = NO-リミットスイッチを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチとして使用されし、リミットス
イッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、 YES に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。 YES に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、このハンドブックは進行中の作業です。
ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチは進行中の作業です。ホーミング時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して無視されます。 ホームのメンバーに連絡するか、参加してムのメンバーに連絡するか、参加してーブのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加して
/リミットスイッチが切り替えるえられた状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してならないように連絡するか、参加してホーミングを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、必要がありま
す。ホームのメンバーに連絡するか、参加してムのメンバーに連絡するか、参加してーブ後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してリミットスイッチエラーが発生し続けました。します。

 HOME_IS_SHARED = <return>N>-ホームのメンバーに連絡するか、参加して入力が複数のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントで共有されている場合は、場合は、<return>N>を手伝うことができる場合は、 1 に連絡するか、参加して設
定しました。して、共有スイッチのハンドブックは進行中の作業です。 1 つがすでに連絡するか、参加して閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、場合は、に連絡するか、参加してホーミングが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされないように連絡するか、参加してしま
す。 <return>N>を手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、スイッチが閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、場合は、に連絡するか、参加してホーミングが可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。

 HOME_ABSOLUTE_ENCODER = 0 | 1 | 2-ジョイントがアブソリュートエンコーダを手伝うことができる場合は、使用されして
いる場合は、ことを手伝うことができる場合は、示すために連絡するか、参加して使用されされます。 ホーミングのハンドブックは進行中の作業です。要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ジョイント値が
HOME_OFFSET値に連絡するか、参加して設定しました。されます。 HOME_ABSOLUTE_ENCODER 設定しました。が 1 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、マシ
ンは進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。最終移動され、を手伝うことができる場合は、 HOME値に連絡するか、参加して行います。 HOME_ABSOLUTE_ENCODER 設定しました。が 2 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
最終的ライセンシーであるな移動され、は進行中の作業です。行われません。

 HOME_SEQUENCE = <return>N>-「HOMEALL」シーケンスを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 <return>N>は進行中の作業です。、
0 または進行中の作業です。 1 または進行中の作業です。-1 から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、必要があります。 追加してのハンドブックは進行中の作業です。シーケンスは進行中の作業です。、（絶対値で）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所1ずつ
増加してする場合は、数値で指定しました。できます。 シーケンス番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。スキップは進行中の作業です。許可されていません。 
HOME_SEQUENCE を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるする場合は、と、ジョイントは進行中の作業です。「すべてホームのメンバーに連絡するか、参加して」機能しなくなったに連絡するか、参加してよってホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなり
ません。 複数のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントに連絡するか、参加して同じシーケンス番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、複数のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントを手伝うことができる場合は、
同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 負ののハンドブックは進行中の作業です。シーケンス番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。（負のまたは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所シーケンス
番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、持ちました。つすべてのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。最終的ライセンシーであるな動され、きを手伝うことができる場合は、延テストの結果に基づいて、最大ステッ期のスポンサーシップによりする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、
「ホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンス」を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 VOLATILE_HOME = 0-有効になっていません。（1 に連絡するか、参加して設定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、または進行中の作業です。非常停止された、またはまったく機能しなくなった
がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。ジョイントは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してから外されます。 これは進行中の作業です。、マシンに連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチが
あり、ステップおよび方向に動かすようにドライブに命令する駆動され、マシンなどのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。フィードバックは進行中の作業です。がない場合は、に連絡するか、参加して役立ちます。

サーボこれらのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。、サーボに連絡するか、参加してよって制御するされる場合は、ジョイントに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連しています。
警告してください。
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、サンプルを送信してく INI ファイルを送信してくまたは進行中の作業です。ウィザードで生し続けました。成されました。されたファイルを送信してくに連絡するか、参加してある場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して INI ファイルを送信してくエント
リです。 これらは進行中の作業です。 LINUXCNC ソフトウェアでは進行中の作業です。使用されされません。 それらは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、 1 か所に連絡するか、参加してまと
める場合は、ためだけに連絡するか、参加してあります。 カスタムのメンバーに連絡するか、参加して INI ファイルを送信してくエントリのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「カスタムのメンバーに連絡するか、参加してセクは進行中の作業です。ションと変
数」サブセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたは進行中の作業です。 PID コンポーネントに連絡するか、参加してよって使用されされる場合は、可能しなくなった性があります。があり、出力は進行中の作業です。ボルを送信してくトである場合は、と想定しました。され
ています。
 DEADBAND = 0.000015-機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位で、モーターが所定しました。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加してある場合は、と見したのはそこでした。なすのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。。

これは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1、1.5、2、または進行中の作業です。 3エンコーダカウントに連絡するか、参加して相当する場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。に連絡するか、参加して設定しました。されます
が、厳密に結び付けられますな規則のため、機械が要求された送りは進行中の作業です。ありません。 設定しました。を手伝うことができる場合は、緩く（大きく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所する場合は、と、精度の成功を収めたものもありました。が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびしますが、サーボハ
ンティングが少なくともなくなります。 よりタイトな（より小さな改善を要求さな）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所設定しました。は進行中の作業です。、より多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。サーボハン
ティングを手伝うことができる場合は、犠牲にするようにプランナーに指示しますに連絡するか、参加してしてより高い精度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、試すことが提みます。 それがより不確実である場合は、ならば、それは進行中の作業です。本当
に連絡するか、参加してより正確ですか？ 原則のため、機械が要求された送りとして、可能しなくなったであればサーボハンティングを手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、か、少なくともなくとも
制限など、する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

　サーボが満の足しています。 バグや提できる場合は、場所がない状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、作り出す可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、1エンコーダカウントを手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、および回りまたは反
る場合は、ことに連絡するか、参加しては進行中の作業です。注意が作成されました。してください。 これは進行中の作業です。、狩猟（遅くなり、動きが長くなる可能性い）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から神経つにつれて質（速い）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、さらに連絡するか、参加しては進行中の作業です。不適切な
チューニングに連絡するか、参加してよって引き起こします。き起こされる場合は、振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動動され、と混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。同されやすい鳴き声にまで及ぶ可能性があります。き声にまで及ぶ可能性があります。に連絡するか、参加してまで及した結果、ぶ可能しなくなった性があります。があります。 
少なくともなくともグロスチューニングを手伝うことができる場合は、終える場合は、までは進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。ここで 1、2カウント緩めたほうがよいで
しょう。
DEADBAND値のハンドブックは進行中の作業です。決定しました。に連絡するか、参加して使用されする場合は、エンコーダパルを送信してくスごとのハンドブックは進行中の作業です。マシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。例としては、：

 BIAS = 0.000-これは進行中の作業です。 HM2-SERVO などで使用されされます。 バイアスは進行中の作業です。、出力に連絡するか、参加して追加してされる場合は、一定しました。量
です。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ゼロのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してしておく必要があります。 ただし、サーボアンプのハンドブックは進行中の作業です。オ
フセットを手伝うことができる場合は、補正したり、垂直方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、する場合は、オブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。重量のハンドブックは進行中の作業です。バランスを手伝うことができる場合は、とったりする場合は、と
便利な場合は、があります。 PID ルを送信してくープが無効になっていません。に連絡するか、参加してなる場合は、と、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントと同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、
バイアスがオフに連絡するか、参加してなります。 出力。

 P = 50-ジョイントサーボのハンドブックは進行中の作業です。比例としては、ゲイン。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。指令する位置されます。と実際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれて
のハンドブックは進行中の作業です。誤差を手伝うことができる場合は、乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。し、モーターアンプのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して寄与えられます。します。 Pゲインのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、マシン
単な方法が求められました。位あたりのハンドブックは進行中の作業です。ボルを送信してくトです。例としては、：

 I = 0-ジョイントサーボのハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲイン。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作するユニットのハンドブックは進行中の作業です。コマンド位置されます。と実際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。
のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに誤差を手伝うことができる場合は、乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。し、モーターアンプのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して寄与えられます。します。 Iゲインのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、
マシン単な方法が求められました。位秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。ボルを送信してくトです。例としては、：

 D = 0-ジョイントサーボのハンドブックは進行中の作業です。微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲイン。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。エラーと以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。エラーのハンドブックは進行中の作業です。差を手伝うことができる場合は、乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。し、
モーターアンプのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して寄与えられます。します。 Dゲインのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。マシン単な方法が求められました。位
あたりのハンドブックは進行中の作業です。ボルを送信してくトです。

481



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

 FF2 = 0-2 次は、高価なインテリジェントモーションコンフィードフォワードゲイン。 このハンドブックは進行中の作業です。数値に連絡するか、参加して 1秒あたり 1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。指令する位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試み
を手伝うことができる場合は、掛けます。たとえば、ける場合は、と、モーターアンプのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加して寄与えられます。します。 FF2ゲインのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、マシン単な方法が求められました。位/秒/

秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。ボルを送信してくトです。例としては、：
 OUTPUT_SCALE = 1.000-

 OUTPUT_OFFSET = 0.000-これらのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、モーターアンプへのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント出力のハンドブックは進行中の作業です。ス
ケールを送信してく係数とオフセット係数です。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。値（オフセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された出力（ボルを送信してくト単な方法が求められました。
位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から減算します。され、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。値（スケールを送信してく係数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で除する必要があります。算します。されてから、D / A コンバーターに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。
まれます。 スケールを送信してく値のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、DAC出力ボルを送信してくトあたりのハンドブックは進行中の作業です。真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。ボルを送信してくトです。 オフセット値のハンドブックは進行中の作業です。
単な方法が求められました。位は進行中の作業です。ボルを送信してくトです。 これらは進行中の作業です。、DAC を手伝うことができる場合は、線からの逸脱が形化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 具のパラメータ化されたリス体的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、出力を手伝うことができる場合は、
書き込む」という選択を行います。むとき、LINUXCNC は進行中の作業です。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して、準 SI単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、、アンプ DAC のハンドブックは進行中の作業です。ボルを送信してくトなどのハンドブックは進行中の作業です。
生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。チュエータ値に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。 このハンドブックは進行中の作業です。スケーリングは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

スケールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、単な方法が求められました。位分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はを手伝うことができる場合は、行うことで分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位は的ライセンシーであるに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできます。つまり、単な方法が求められました。位は進行中の作業です。[出力 SI単な方法が求められました。位] / [ア
クは進行中の作業です。チュエータ単な方法が求められました。位]です。 たとえば、1 ボルを送信してくトが 250 MM /秒のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してなる場合は、ような速度の成功を収めたものもありました。モード増幅に高まり始めています。器がを手伝うことができる場合は、
備を手伝うことができる場合は、えたマシンでは進行中の作業です。。

　オフセットのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、MM / SEC などのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位であり、センサーのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値から事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して差し引き起こします。
かれている場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 このハンドブックは進行中の作業です。オフセットのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、アクは進行中の作業です。チュエータ出力に連絡するか、参加して対して 0.0 を手伝うことができる場合は、
生し続けました。成されました。する場合は、出力のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ことに連絡するか、参加してよって取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれされます。 DAC が線からの逸脱が形化し、スクリプトを作成するための多くの試みされている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。オ
フセットは進行中の作業です。通常 0.0 です。
　スケールを送信してくとオフセットを手伝うことができる場合は、使用されして DAC を手伝うことができる場合は、線からの逸脱が形化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、こともでき、アンプゲイン、DAC非線からの逸脱が形性があります。、
DACユニットなどのハンドブックは進行中の作業です。複合は、効になっていません。果を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。する場合は、値が得られるソフトウェアとそれられます。これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されいます。

1. 出力のハンドブックは進行中の作業です。キャリブレーションテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。し、DAC を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをで駆動され、して、結果を手伝うことができる場合は、測定しました。し
ます。

2. 最小さな改善を要求二乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が線からの逸脱が形フィットを手伝うことができる場合は、実行して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような係数 A、B を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。

3. 測定しました。結果がコマンド出力と同じに連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。出力が必要である場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
 これのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。は進行中の作業です。
(M1)ア)

(M1)イ)
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4. そのハンドブックは進行中の作業です。結果、線からの逸脱が形フィットからのハンドブックは進行中の作業です。 A係数と B係数を手伝うことができる場合は、、コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくとオフセット
として直接使用されできます。

電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを測定しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 MAX_OUTPUT = 10-モーターアンプに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれる場合は、 PID補正のハンドブックは進行中の作業です。出力のハンドブックは進行中の作業です。最大値（ボルを送信してくト単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された出力値は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加して固定しました。されます。 制限など、は進行中の作業です。、生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。出力単な方法が求められました。位に連絡するか、参加してスケーリングする場合は、
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して適用されされます。 値は進行中の作業です。プラス側とマイナのロビーでス側のハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して対称的ライセンシーであるに連絡するか、参加して適用されされます。

 INPUT_SCALE = 20000-サンプルを送信してく構成されました。内
 ENCODER_SCALE = 20000-PNCCONF で構築する動き（された構成されました。[TRAJ]セクは進行中の作業です。ションで設定しました。された 1台

のハンドブックは進行中の作業です。マシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。移動され、に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、パルを送信してくス数を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 リニアジョイントのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1 つのハンドブックは進行中の作業です。
マシンユニットは進行中の作業です。 LINEAR_UNITS のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。と同じに連絡するか、参加してなります。 角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1単な方法が求められました。位
は進行中の作業です。 ANGULAR_UNITS のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。と同じです。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。数値は進行中の作業です。、指定しました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。無視されま
す。 たとえば、1回りまたは反転する速度を定義するエンコーダあたり 2000カウント、10回りまたは反転する速度を定義する/インチのハンドブックは進行中の作業です。ギアリング、および
必要なインチ単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

ステッパーこれらのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。、ステッパーに連絡するか、参加してよって制御するされる場合は、ジョイントに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連しています。
警告
以下は、サンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、プルの制御が INI ファイルの制御がまたはウィザードで生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされたファイルの制御がに見つかりましたあるカスの動き。タムを制御する方法を下位レベルの制御が INI ファイルの制御がエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
リでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコです。 これらは LINUXCNCソフトウェアでは使用できます。されません。 それらは、すべての設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が 1 か所と名前を示します。に見つかりましたま
と標準的なめるためだけに見つかりましたあります。 カスの動き。タムを制御する方法を下位レベルの制御が INI ファイルの制御がエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコの詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。カスの動き。タムを制御する方法を下位レベルの制御がセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、と標準的な
変数」サブセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、STEPGEN コンポーネントに連絡するか、参加してよって使用されされる場合は、可能しなくなった性があります。があります。
 SCALE = 4000 - IN SAMPLE CONFIGS

 STEP_SCALE = 4000-PNCCONF で構築する動き（された構成されました。[TRAJ]セクは進行中の作業です。ションで設定しました。された 1台のハンドブックは進行中の作業です。マシ
ンユニットのハンドブックは進行中の作業です。移動され、に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、パルを送信してくス数を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 ステッパーシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。マシ
ンユニットごとに連絡するか、参加して発行される場合は、ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。数です。 リニアジョイントのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1 つのハンドブックは進行中の作業です。マシ
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ンユニットは進行中の作業です。 LINEAR_UNITS のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。と同じに連絡するか、参加してなります。 角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1単な方法が求められました。位は進行中の作業です。
ANGULAR_UNITS のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。と同じです。 サーボシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。マシンユニットあたり
のハンドブックは進行中の作業です。フィードバックは進行中の作業です。パルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。数です。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。数値は進行中の作業です。、指定しました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。無視されます。

たとえば、ハーフステッピング、10回りまたは反転する速度を定義する/インチのハンドブックは進行中の作業です。ギアリング、およびインチのハンドブックは進行中の作業です。必要な機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、
備を手伝うことができる場合は、えた 1.8度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。ステッピングモーターでは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

 ENCODER_SCALE = 20000（オプションで PNCCONFビルを送信してくド構成されました。で使用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-[TRAJ]セクは進行中の作業です。ション
で設定しました。された 1台のハンドブックは進行中の作業です。マシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。移動され、に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、パルを送信してくス数を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 リニアジョイン
トのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1 つのハンドブックは進行中の作業です。マシンユニットは進行中の作業です。 LINEAR_UNITS のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。と同じに連絡するか、参加してなります。 角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。ジョイン
トのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、1単な方法が求められました。位は進行中の作業です。 ANGULAR_UNITS のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。と同じです。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。数値は進行中の作業です。、指定しました。されている場合は、
場合は、は進行中の作業です。無視されます。 たとえば、1回りまたは反転する速度を定義するエンコーダあたり 2000カウント、10回りまたは反転する速度を定義する/インチのハンドブックは進行中の作業です。ギ
アリング、および必要なインチ単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

 STEPGEN_MAXACCEL = 21.0-ステップジェネレータのハンドブックは進行中の作業です。加して速制限など、。 これは進行中の作業です。、ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。
MAX_ACCELERATION よりも 1％減らし、それをから 10％減らし、それを大きくする場合は、必要があります。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、STEPGEN

のハンドブックは進行中の作業です。「位置されます。ルを送信してくープ」のハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーを手伝うことができる場合は、改善に興味を持つようになりました。します。 ジョイントに連絡するか、参加してバックは進行中の作業です。ラッシュ補正を手伝うことができる場合は、追加してした場合は、、こ
れは進行中の作業です。 MAX_ACCELERATION のハンドブックは進行中の作業です。 1.5〜2倍に連絡するか、参加してなる場合は、は進行中の作業です。ずです。

 STEPGEN_MAXVEL = 1.4-古いい構成されました。ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ステップジェネレーターのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。制限など、もあり
ます。 指定しました。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。 MAX_VELOCITY よりも 1％減らし、それをから 10％減らし、それを大きくする場合は、必要が
あります。 そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。テストでは進行中の作業です。、STEPGEN_MAXVEL を手伝うことができる場合は、使用されしても STEPGEN のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。
調整する高レベルのコントローラー、つまりモーは進行中の作業です。改善に興味を持つようになりました。されないことが示されています。

6.6.2.13 [EMCIO]セクション
 EMCIO = IO-IO コントローラープログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
 CYCLE_TIME = 0.100-EMCIO が実行される場合は、期のスポンサーシップにより間が経つにつれて（秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 0.0 または進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。数に連絡するか、参加してする場合は、と、

EMCIO は進行中の作業です。まったくスリープしないように連絡するか、参加してなります。 通常、このハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要は進行中の作業です。ありま
せん。

 TOOL_TABLE = TOOL.TBL-ユーザーマニュアルを送信してくで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ツールを送信してく情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、含まれています。むファイルを送信してく。
 TOOL_CHANGE_POSITION = 0 0 2- 3桁の数字に注意してくださいが使用されされている場合は、場合は、に連絡するか、参加して、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、実行する場合は、とき

に連絡するか、参加して移動され、する場合は、 XYZ位置されます。を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 6桁の数字に注意してくださいを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。 XYZABC のハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 9
桁の数字に注意してくださいを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。 XYZABCUVW のハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、ことが
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できます。 たとえば、羽ペンと位置の変更を組み合わせると、最初にペンと位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、と、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して Z を手伝うことができる場合は、移動され、し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して X と Y

を手伝うことができる場合は、移動され、できます。
 TOOL_CHANGE_WITH_SPINDLE_ON = 1-値が 1 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な中の作業です。、スピンドルを送信してくは進行中の作業です。オンのハンドブックは進行中の作業です。

ままに連絡するか、参加してなります。材料またはツールに必要であり、プログラマーがが工具のパラメータ化されたリスでは進行中の作業です。なくスピンドルを送信してくに連絡するか、参加してある場合は、旋盤を制御するまたは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作するに連絡するか、参加して役立ちます。
 TOOL_CHANGE_QUILL_UP = 1-値が 1 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して Z軸の移動を協調制御できます。がマシン 0 に連絡するか、参加して移動され、します。

これは進行中の作業です。、G0 G53Z0 を手伝うことができる場合は、発行する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同じです。
 TOOL_CHANGE_AT_G30 = 1-値が 1 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、マシンは進行中の作業です。 G30 のハンドブックは進行中の作業です。パラメータ 5181-5186 で定しました。義するさ

れた参照してください。ポイントに連絡するか、参加して移動され、します。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、パラメータセクは進行中の作業です。ションおよび<return><return> GCODE：
G30-G30.1 を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 RANDOM_TOOLCHANGER = 1-これは進行中の作業です。、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ポケットに連絡するか、参加して戻ると、すことができないマシン
用されです。 たとえば、アクは進行中の作業です。ティブポケットのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスと交換に使用される、より安価なする場合は、機械のオペレーターが操作する。

6.7 原点復帰構成
6.7.1 概要なユーザーコンセプト
ホーミングは進行中の作業です。、G53 マシン座標です。のハンドブックは進行中の作業です。ゼロ原点を合わせてを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
ソフト制限など、は進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてを手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準に連絡するか、参加してして定しました。義するされます。
ソフト制限など、は進行中の作業です。、制限など、スイッチに連絡するか、参加して達する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して減速および停止された、またはまったく機能しなくなったします。適切に連絡するか、参加してセットアップお

よび機能しなくなったしている場合は、マシンは進行中の作業です。、ソフト（ウェア）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて移動され、せず、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチ/インデックは進行中の作業です。スメ
カニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してと同じように連絡するか、参加してマシンのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてを手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。し設定しました。できます。

LINUXCNC は進行中の作業です。、目を集めた（アライメントマークは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、スイッチ、スイッチとエンコーダインデックは進行中の作業です。ス、または進行中の作業です。ア
ブソリュートエンコーダを手伝うことができる場合は、使用されしてホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して設定しました。できます。 ホーミングは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して思います。えます。各ドライブには、
ジョイントを手伝うことができる場合は、既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加して移動され、し、それに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。内部変数を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、だけです。 ただし、
マシンごとに連絡するか、参加して要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが異なります。なり、ホーミングは進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して複雑ではなく、妥協する必要はありません。です。

NOTE

ホーミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グスの動き。イッチ/ホームを制御する方法を下位レベルの制御がプロシージャまたはリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコミットスの動き。イッチなしで LINUXCNC を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すること標準的なは可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
ですが独立していない場合でも、、ソフトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコミットの追加のセキュリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコティを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が無効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたします。

6.7.2 前の変更提条件
ホーミングは進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなマシンのハンドブックは進行中の作業です。仮定しました。に連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとしています。
 負ののハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令すると正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。動され、きに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいており、実際ののハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。動され、きとは進行中の作業です。異なります。なる場合は、場合は、があります。 

つまり、ミルを送信してくでは進行中の作業です。通常、ツールを送信してくでは進行中の作業です。なくテーブルを送信してくが移動され、します。
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 すべてが G53 マシンのハンドブックは進行中の作業です。ゼロ原点を合わせてから参照してください。され、原点を合わせては進行中の作業です。どこに連絡するか、参加してでも配置されます。できます（移動され、できる場合は、場所のハンドブックは進行中の作業です。
外でも）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 G53 マシンのハンドブックは進行中の作業です。ゼロ原点を合わせては進行中の作業です。通常、ソフト制限など、領域にお内に連絡するか、参加してありますが、必ずしもそうとは進行中の作業です。限など、りません。
 原点を合わせて復帰できますが、自動モースイッチのハンドブックは進行中の作業です。オフセットは進行中の作業です。原点を合わせてがどこに連絡するか、参加してある場合は、かを手伝うことができる場合は、設定しました。しますが、それでも原点を合わせてから参照してください。されま

す。
 エンコーダインデックは進行中の作業です。スホーミングを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。オフセットは進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッ

チが作動され、した後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。エンコーダ基づいて構築できるため準位置されます。から計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。されます。
 負ののハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェア（ウェア）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所制限など、は進行中の作業です。、ホーミング後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して負ののハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、できる場合は、最大のハンドブックは進行中の作業です。制限など、です。 （し

かし、絶対的ライセンシーであるな意が作成されました。味を持ちました。で否します。定しました。的ライセンシーであるでは進行中の作業です。ないかもしれません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 正のハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェア（ウェア）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所制限など、は進行中の作業です。、ホーミング後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、できる場合は、最大のハンドブックは進行中の作業です。制限など、です。 （た

だし、通常は進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。数として設定しました。されますが、絶対的ライセンシーであるな意が作成されました。味を持ちました。では進行中の作業です。正では進行中の作業です。ない場合は、があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ソフトウェア）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所リミットは進行中の作業です。リミットスイッチエリア内に連絡するか、参加してあります。
 （最終）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションがソフトリミットエリア内に連絡するか、参加してある場合は、
 （スイッチベースのハンドブックは進行中の作業です。ホーミングを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ホーミングスイッチは進行中の作業です。、リミットスイッチ（共有
ホームのメンバーに連絡するか、参加して/リミットスイッチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、か、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。リミットスイッチ
エリア内に連絡するか、参加してあります。

 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ホーミングスイッチを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難し対側でホーミングを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、可能しなくなった
性があります。があります。これを手伝うことができる場合は、 HOME_IGNORE_LIMITS オプションと組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、と、ハードクは進行中の作業です。ラッシュが
発生し続けました。します。 これを手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、、トリップドッグが特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。側に連絡するか、参加してある場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す
態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、、トリップポイントを手伝うことができる場合は、再び通過する間する場合は、まで切り替えるえる場合は、ように連絡するか、参加してします。

別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。言い方を手伝うことができる場合は、すれば、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。、スイッチに連絡するか、参加して対する場合は、ドックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、表す必要があります
（つまり、スイッチのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。または進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
ドックは進行中の作業です。が同じ方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、越えて惰性走行したとしても、そのようにとどまらなければなりません。えて惰性があります。走行したとしても、そのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してとどまらなければなりません。

NOTE

ソフトマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の制限り、引き続き使用できます。外のの G53 マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、オリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコジンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で LINUXCNC を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すること標準的なは可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がですが独立していない場合でも、、パラメーターを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しせずに見つかりました G28 または G30 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すると標準的な、デフォルの制御がトでオリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコジンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました移動きが独立していない場合でも、します。 これに見つかりましたより、位レベルの制御が置すに見つかりました到
達する前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりましたリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコミットスの動き。イッチが独立していない場合でも、作動きが独立していない場合でも、します。

6.7.3 個別のホームスイッチのレイアウト例の変更ホームスイッチとのインタプリタの相互作用の変更レイアウト例
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた最小さな改善を要求および最大リミットスイッチを手伝うことができる場合は、示しています。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 8-66

 A は進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、です
 B は進行中の作業です。 G53 マシンのハンドブックは進行中の作業です。座標です。原点を合わせてです
 C は進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。トリップポイントです
 D は進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。ソフトリミットです
 H は進行中の作業です。最終的ライセンシーであるなホームのメンバーに連絡するか、参加してポジション（HOME）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 0ユニットです
 -L と+ L は進行中の作業です。、リミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。トリップポイントです。
 A <return>-> B は進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、（MIN_LIMITS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=-3単な方法が求められました。位です
 B <return>-> C は進行中の作業です。 HOME_OFFSET（HOME_OFFSET）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=-2.3単な方法が求められました。位です
 B <return>-> D は進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、（MAX_LIMITS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 7単な方法が求められました。位です
 A <return>-> D は進行中の作業です。総移動され、量= 10ユニットです
 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、リミットスイッチとソフトリミット（-L <return>-> A および D <return>-+ L）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が拡大され

ています。
 アンプが無効になっていません。に連絡するか、参加してなった後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。惰行のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して、リミットスイッチと実際ののハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるなハードコンタクは進行中の作業です。トとのハンドブックは進行中の作業です。
間が経つにつれてに連絡するか、参加して距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

NOTE

ホーミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グは G53座標系を基準にしたマシン単位であり、すべての角度は度です。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定ししますが独立していない場合でも、、機械の原点と見なされ、自動モードでは対応するコー（ゼロ点と見なされ、自動モードでは対応するコー）はどこでもかまいませんが独立していない場合でも、、ゼロ点と見なされ、自動モードでは対応するコーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が負
のソフト制限り、引き続き使用できます。に見つかりました設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しすると標準的な、すべての G53座標が独立していない場合でも、正するに見つかりましたなります。これはお勧めします。そらく覚えやすいでしょう。えやすいでしょう。 
これを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が行うに見つかりましたは、MIN_LIMIT = 0 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しし、MAX_LIMIT が独立していない場合でも、正するであること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確認してくします。

6.7.4 共有のセクション制限に活用する/ホームスイッチとのインタプリタの相互作用の変更レイアウト例
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、最大リミットスイッチと組みを開始するために、結果としてみ合は、わせた最小さな改善を要求リミット/ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、示しています。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 8-67

 A は進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、です
 B は進行中の作業です。 G53 マシンのハンドブックは進行中の作業です。座標です。原点を合わせてです
 C は進行中の作業です。、（-L）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所最小さな改善を要求制限など、トリップと共有される場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチトリップポイントです。
 D は進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。ソフトリミットです
 H は進行中の作業です。最終的ライセンシーであるなホームのメンバーに連絡するか、参加してポジション（HOME）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 3ユニット
 -L と+ L は進行中の作業です。リミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。トリップポイントです
 A <return>-> B は進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、（MIN_LIMITS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 0単な方法が求められました。位です
 B <return>-> C は進行中の作業です。 HOME_OFFSET（HOME_OFFSET）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=-0.7単な方法が求められました。位です
 B <return>-> D は進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、（MAX_LIMITS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所10単な方法が求められました。位です
 A <return>-> D は進行中の作業です。総移動され、量= 10ユニットです
 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、制限など、スイッチとソフト制限など、（-L <return>-> A および D <return>-> + L）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。が拡大されていま

す。
 アンプが無効になっていません。に連絡するか、参加してなった後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。惰行のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して、リミットスイッチと実際ののハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるなハードコンタクは進行中の作業です。トとのハンドブックは進行中の作業です。
間が経つにつれてに連絡するか、参加して距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

6.7.5 ホーミングシーケンス
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表に連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、HOME_SEARCH_VEL および HOME_LATCH_VEL のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してよって定しました。義するされる場合は、、関である米国国立標準技術研究所
連する場合は、構成されました。パラメーターとともに連絡するか、参加して、4 つのハンドブックは進行中の作業です。可能しなくなったなホーミングシーケンスがあります。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
が存のユーザーインターフェースと在します。HOME_SEARCH_VEL と HOME_LATCH_VEL は進行中の作業です。同じ符号すべてを外部とリンクするである場合は、か、反を見つけることは難し対のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするです。 
各ドライブには、構成されました。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 8-68
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6.7.6 構成
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、ホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンスがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して動され、作する場合は、かを手伝うことができる場合は、正確に連絡するか、参加して決定しました。します。 これらは進行中の作業です。、INIFILE のハンドブックは進行中の作業です。[JOINT_N]

セクは進行中の作業です。ションで定しました。義するされています。

NOTE

他のの組み合わせはエラーになる可能性があります。み合でも、わせはエラーに見つかりましたなる可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。

1.1.1.1 HOME_SEARCH_VEL

このハンドブックは進行中の作業です。変数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。マシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位があります。
デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。ゼロです。 値がゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、LINUXCNC は進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがないと見したのはそこでした。なします。 
ホーミングのハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、段です。階は進行中の作業です。スキップされます。
HOME_SEARCH_VEL がゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、LINUXCNC は進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがある場合は、と見したのはそこでした。なします。 ま
ず、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがすでに連絡するか、参加して作動され、している場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 トリップした場合は、は進行中の作業です。、
HOME_SEARCH_VEL のハンドブックは進行中の作業です。スイッチを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加して戻ると、します。 バックは進行中の作業です。オフのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するは進行中の作業です。、HOME_SEARCH_VEL

のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクすると反を見つけることは難し対です。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、HOME_SEARCH_VEL のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするで指定しました。された方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して、絶対値で決定しました。された
速度の成功を収めたものもありました。で移動され、して、ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、検索した結果、します。 ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチが検出される場合は、と、ジョイントは進行中の作業です。可能しなくなった
な限など、り速く停止された、またはまったく機能しなくなったしますが、常に連絡するか、参加してオーバーシュートが発生し続けました。します。 オーバーシュートのハンドブックは進行中の作業です。量は進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してよっ
て異なります。なります。 高すぎる場合は、と、ジョイントがオーバーシュートしてリミットスイッチに連絡するか、参加してぶつかったり、
移動され、のハンドブックは進行中の作業です。終わりに連絡するか、参加して衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムしたりする場合は、可能しなくなった性があります。があります。 一方、HOME_SEARCH_VEL が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最すぎる場合は、と、
ホーミングに連絡するか、参加して時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてがかかる場合は、場合は、があります。

6.7.6.1 HOME_LATCH_VEL

　このハンドブックは進行中の作業です。変数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。マシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位があります。
　LINUXCNC がホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチ（存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とインデックは進行中の作業です。スパルを送信してくス位置されます。（存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、最
終的ライセンシーであるに連絡するか、参加して正確に連絡するか、参加して決定しました。する場合は、ときに連絡するか、参加して使用されする場合は、速度の成功を収めたものもありました。と方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 精度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、最大化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して、通常は進行中の作業です。
検索した結果、速度の成功を収めたものもありました。よりも遅くなり、動きが長くなる可能性くなります。 HOME_SEARCH_VEL と HOME_LATCH_VEL のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするが同じ場合は、、
検索した結果、フェーズからの初期のスポンサーシップによりと同じ方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、しながらラッチフェーズからの初期のスポンサーシップによりが実行されます。 （そのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、LINUXCNC

は進行中の作業です。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してスイッチを手伝うことができる場合は、バックは進行中の作業です。オフしてから、ラッチ速度の成功を収めたものもありました。で再びスイッチに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するかって移動され、しま
す。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所HOME_SEARCH_VEL と HOME_LATCH_VEL のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするが反を見つけることは難し対のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ラッチフェーズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。検索した結果、
フェーズからの初期のスポンサーシップによりから反を見つけることは難し対方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、しながら実行されます。 つまり、LINUXCNC は進行中の作業です。、スイッチを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してし
た後の月曜日に開催されました。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、ラッチします。 HOME_SEARCH_VEL がゼロ（ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがないこと
を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。する場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で、このハンドブックは進行中の作業です。パラメーターがゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、LINUXCNC は進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくス検索した結果、に連絡するか、参加して進
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みます。 HOME_SEARCH_VEL がゼロ以外で、このハンドブックは進行中の作業です。パラメーターがゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、それは進行中の作業です。エラーで
あり、ホーミング操作は進行中の作業です。失敗した場合、します。 デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。ゼロです。

6.7.6.2 HOME_FINAL_VEL

　このハンドブックは進行中の作業です。変数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。マシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位があります。
　LINUXCNC が HOME_OFFSET から HOME位置されます。に連絡するか、参加して移動され、する場合は、ときに連絡するか、参加して使用されする場合は、速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 
HOME_FINAL_VEL が INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加してない場合は、は進行中の作業です。、最大ジョイント速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されしてこのハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、行い
ます。 値は進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。数でなければなりません。

6.7.6.3 HOME_IGNORE_LIMITS

　YES / NO のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、保持ちました。できます。 このハンドブックは進行中の作業です。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。 NO です。 このハンドブックは進行中の作業です。フラグは進行中の作業です。、
ホーミング中の作業です。に連絡するか、参加して LINUXCNC がこのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチ入力を手伝うことができる場合は、無視する場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、決定しました。し
ます。 このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。制限など、入力を手伝うことができる場合は、無視しません。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがない場合は、
は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、 YES に連絡するか、参加して設定しました。し、リミットスイッチ信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 HAL のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチ入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。
します。 LINUXCNC は進行中の作業です。、ホーミング中の作業です。に連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチ入力を手伝うことができる場合は、無視します。 す
べてのハンドブックは進行中の作業です。ホーミングと制限など、に連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。入力のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL でホーミングしていないジョイン
トのハンドブックは進行中の作業です。制限など、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、ブロックは進行中の作業です。し、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。

6.7.6.4 HOME_USE_INDEX

　インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスがある場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 フラグが TRUE（HOME_USE_INDEX = 

YES）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、LINUXCNC は進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。立ち上がりエッジでラッチします。 FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場
合は、、LINUXCNC は進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。立ち上がりエッジまたは進行中の作業です。立ち下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがりエッジのハンドブックは進行中の作業です。いずれかでラッチ
します（HOME_SEARCH_VEL および HOME_LATCH_VEL のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。
NO です。

NOTE

HOME_USE_INDEX では、HAL ファイルの制御が内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。で ENCODER.N.INDEX-ENABLE から JOINT.N.INDEX-ENABLE への接続き使用できます。
が独立していない場合でも、必要です。

6.7.6.5 HOME_OFFSET

　これは進行中の作業です。、G53 マシン座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてゼロ点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、定しました。義するします。
　これは進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてからホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。トリップポイントまたは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスまでのハンドブックは進行中の作業です。、
ジョイント単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。（オフセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。
　LINUXCNC は進行中の作業です。、スイッチのハンドブックは進行中の作業です。トリップポイント/インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、検出した後の月曜日に開催されました。、ジョイント座標です。
位置されます。を手伝うことができる場合は、 HOME_OFFSET に連絡するか、参加して設定しました。し、ソフトリミットが参照してください。する場合は、原点を合わせてを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。
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デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。ゼロです。
NOTE

HOME_OFFSET 変数で示されませされるように見つかりました、ホームを制御する方法を下位レベルの制御がスの動き。イッチの位レベルの制御が置すは、ソフト制限り、引き続き使用できます。の内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。側または外の側に見つかりましたする
こと標準的なが独立していない場合でも、できます。 それらは、ハードリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコミットスの動き。イッチと標準的な共有されるか、ハードリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコミットスの動き。イッチ内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。で共有
されます。

6.7.6.6 HOME

　ホーミングシーケンスのハンドブックは進行中の作業です。完了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してジョイントが移動され、する場合は、位置されます。。 ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチまたは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してス
イッチを手伝うことができる場合は、検出し、パルを送信してくスに連絡するか、参加してインデックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、付き数字け（構成されました。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、そのハンドブックは進行中の作業です。ポイントのハンドブックは進行中の作業です。座標です。を手伝うことができる場合は、
HOME_OFFSET に連絡するか、参加して設定しました。した後の月曜日に開催されました。、LINUXCNC は進行中の作業です。ホーミングプロセスのハンドブックは進行中の作業です。最終ステップとして HOME に連絡するか、参加して
移動され、します。 デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。ゼロです。 このハンドブックは進行中の作業です。パラメータが HOME_OFFSET と同じであっても、
ジョイントは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなった時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してラッチ位置されます。を手伝うことができる場合は、わずかに連絡するか、参加してオーバーシュートする場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 した
がって、このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して小さな改善を要求さな動され、きがあります（HOME_SEARCH_VEL がゼロで、検索した結果、/ラッチ
ステージ全に機体がスキップされた場合は、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。く）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。最終的ライセンシーであるな移動され、は進行中の作業です。、HOME_FINAL_VEL が設定しました。さ
れていない限など、り、ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。で行われます。

NOTE

HOME_OFFSET と標準的な HOME の違いは、HOME_OFFSET は、最初に見つかったファイルが使用に見つかりました HOME_OFFSET 値であることを確認してくを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がホームを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、見つかりましたつ
かった場所と名前を示します。に見つかりました適用できます。すること標準的なに見つかりましたよってマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、上の原点と見なされ、自動モードでは対応するコーの場所と名前を示します。と標準的なスの動き。ケールの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確立していない場合でも、し、次のフィード移動まで、に見つかりました HOME が独立していない場合でも、そのスの動き。ケー
ルの制御がでジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が移動きが独立していない場合でも、する場所と名前を示します。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しすること標準的なです。

6.7.6.7 HOME_IS_SHARED

　このハンドブックは進行中の作業です。ジョイントに連絡するか、参加して個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチ入力がなく、同じピンに連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。モーメンタリスイッチが
配線からの逸脱がされている場合は、場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、 1 に連絡するか、参加して設定しました。して、共有スイッチのハンドブックは進行中の作業です。 1 つがすでに連絡するか、参加して閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、場合は、に連絡するか、参加して
ホーミングが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされないように連絡するか、参加してします。 このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、スイッチがすでに連絡するか、参加して閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、
場合は、でもホーミングが可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。

6.7.6.8 HOME_ABSOLUTE_ENCODER

　アブソリュートエンコーダに連絡するか、参加して使用されします。 ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加して化し、スクリプトを作成するための多くの試みが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされる場合は、と、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ジョイ
ント位置されます。が[JOINT_N] HOME_OFFSET値に連絡するか、参加して設定しました。されます。
　[JOINT_N] HOME位置されます。へのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、は進行中の作業です。、HOME_ABSOLUTE_ENCODER 設定しました。に連絡するか、参加して従って使用されってオプ
ションです。
HOME_ABSOLUTE_ENCODER = 0 (Default) joint does not use an absolute encoder
HOME_ABSOLUTE_ENCODER = 1 Absolute encoder, final move to [JOINT_n]HOME
HOME_ABSOLUTE_ENCODER = 2 Absolute encoder, NO final move to [JOINT_n]HOME
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NOTE

HOME_IS_SHARED設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しは黙って無視されます。って無視されます。されます。

NOTE

ジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がホームを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりました戻し、各軸をゼロにし、すべての軸をクラッシュすることなす要求したとは、黙って無視されます。って無視されます。されます。

6.7.6.9 HOME_SEQUENCE

　多くの人がコードの小さな改善を要求関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するホーミングシーケンス HOMEALL を手伝うことができる場合は、定しました。義するし、ホーミング順序を指定します。を手伝うことができる場合は、適用されする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされま
す（たとえば、X がまだホーミングされていない場合は、、Z は進行中の作業です。ホーミングされない可能しなくなった性があります。がありま
す）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い（絶対値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所HOME_SEQUENCE のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントがすでに連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して戻ると、され、
HOME_OFFSET に連絡するか、参加してある場合は、と、ジョイントを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して戻ると、すことができます。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントが同じ
HOME_SEQUENCE を手伝うことができる場合は、持ちました。っている場合は、場合は、、それらは進行中の作業です。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してされる場合は、可能しなくなった性があります。があります。

NOTE

HOME_SEQUENCE が独立していない場合でも、指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない場合でも、、ジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トは HOME ALL シーケンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。に見つかりましたよってホーミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グ
されません（ただし、個のマクロが々のジョイント固有のホーミングコマンドによってホーミングされる場合がありのジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト固有のホーミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドに見つかりましたよってホーミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グされる場合でも、が独立していない場合でも、あり
ます）。

　最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 HOME_SEQUENCE番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、0、1（または進行中の作業です。-1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、があります。 シーケンス番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。絶
対値は進行中の作業です。 1ずつインクは進行中の作業です。リメントする場合は、必要があります—シーケンス番号のスキップはサポートされていシーケンス番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。スキップは進行中の作業です。サポートされてい
ません。 シーケンス番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるした場合は、、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。なシーケンス番号すべてを外部とリンクするが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と、HOMEALL

ホーミングが停止された、またはまったく機能しなくなったします。
　負ののハンドブックは進行中の作業です。 HOME_SEQUENCE値は進行中の作業です。、シーケンス内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、ができる場合は、まで待機す
る場合は、ことに連絡するか、参加してより、シーケンス内のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントが[JOINT_N] HOMEへのハンドブックは進行中の作業です。最終移動され、を手伝うことができる場合は、同期のスポンサーシップによりする場合は、必要がある場合は、
ことを手伝うことができる場合は、示します。 いずれかのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。 HOME_SEQUENCE値が負ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
HOME_SEQUENCE アイテムのメンバーに連絡するか、参加して値のハンドブックは進行中の作業です。絶対値が同じ（正または進行中の作業です。負の）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントが最終移動され、を手伝うことができる場合は、
同期のスポンサーシップによりします。
　負ののハンドブックは進行中の作業です。 HOME_SEQUENCE は進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、コマンドに連絡するか、参加しても適用されされます。 
HOME_SEQUENCE値が負ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。 HOME_SEQUENCE のハンドブックは進行中の作業です。絶対値が同じである場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ジョ
イントは進行中の作業です。、同期のスポンサーシップによりされた最終移動され、とともに連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなります。 HOME_SEQUENCE値がゼロまたは進行中の作業です。
正のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ジョイントを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、コマンドは進行中の作業です。、指定しました。されたジョイントのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してします。
　HOME_SEQUENCE が負ののハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントモードジョギングは進行中の作業です。許可されていません。 
一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなガントリーアプリケーションでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ようなジョギングは進行中の作業です。ミスアライメント（ラッキン

493



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

グ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してつながる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 マシンがホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して戻ると、る場合は、と、ワールを送信してくド座標です。でのハンドブックは進行中の作業です。従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。ジョギング
が常に連絡するか、参加して利用され可能しなくなったに連絡するか、参加してなる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
3 関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
2 つのハンドブックは進行中の作業です。シーケンス（0,1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、同期のスポンサーシップによりなし
[JOINT_0]HOME_SEQUENCE = 0
[JOINT_1]HOME_SEQUENCE = 1
[JOINT_2]HOME_SEQUENCE = 1
2 つのハンドブックは進行中の作業です。シーケンス、ジョイント 1 と 2 が同期のスポンサーシップにより
[JOINT_0]HOME_SEQUENCE = 0
[JOINT_1]HOME_SEQUENCE = -1
[JOINT_2]HOME_SEQUENCE = -1

正と負ののハンドブックは進行中の作業です。値が混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。在している場合は、場合は、、ジョイント 1 と 2 は進行中の作業です。同期のスポンサーシップによりします
[JOINT_0]HOME_SEQUENCE = 0
[JOINT_1]HOME_SEQUENCE = -1
[JOINT_2]HOME_SEQUENCE = 1

1 つのハンドブックは進行中の作業です。シーケンス、同期のスポンサーシップによりなし
[JOINT_0]HOME_SEQUENCE = 0
[JOINT_1]HOME_SEQUENCE = 0
[JOINT_2]HOME_SEQUENCE = 0

1 つのハンドブックは進行中の作業です。シーケンス、すべてのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するが同期のスポンサーシップにより
[JOINT_0]HOME_SEQUENCE = -1
[JOINT_1]HOME_SEQUENCE = -1
[JOINT_2]HOME_SEQUENCE = -1

6.7.6.10 VOLATILE_HOME

　このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。が TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、マシンがオフ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して移行する場合は、たびに連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。ジョイントは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してから外
れます。 これは進行中の作業です。、ジョイントドライブがオフのハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加して位置されます。を手伝うことができる場合は、維持ちました。しないジョイントに連絡するか、参加して適しています。
 一部のハンドブックは進行中の作業です。ステッピングドライブ、特に連絡するか、参加してマイクは進行中の作業です。ロステップドライブでは進行中の作業です。、これが必要に連絡するか、参加してなる場合は、場合は、があり
ます。

494



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

6.7.6.11 LOCKING_INDEXER

このハンドブックは進行中の作業です。ジョイントがロッキングロータリーインデクは進行中の作業です。サーのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ホーミング前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してロックは進行中の作業です。が解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。され、
そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。ロックは進行中の作業です。されます。

6.7.6.12 即時ホーミング
　ジョイントに連絡するか、参加してホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチがない場合は、、または進行中の作業です。ロータリージョイントのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して論理的ライセンシーであるなホームのメンバーに連絡するか、参加して
位置されます。がなく、AXIS GUI で[すべてホームのメンバーに連絡するか、参加して]ボタンが押すかされたときに連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントを手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して
ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 INIエントリを手伝うことができる場合は、使用されします。 そのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して必要です。
1. HOME_SEARCH_VEL = 0

2. HOME_LATCH_VEL = 0

3. HOME_USE_INDEX = NO

4. HOME EQUALS TO HOME_OFFSET

5. HOME_SEQUENCE = 0 (M1)OR OTHER VALID SEQUENCE NUMBER)

NOTE

指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていない HOME_SEARCH_VEL、HOME_LATCH_VEL、HOME_USE_INDEX、HOME、お勧めします。よび側面図を指します。
HOME_OFFSET のデフォルの制御がト値であることを確認してくはゼロであるため、即時ホーミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が要求したとする場合でも、は省略できます。できます。 
HOME_SEQUENCE を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が省略できます。すると標準的な、上記のように見つかりました HOME ALL 動きが独立していない場合でも、作からジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トが独立していない場合でも、削除します。されるため、通してい
常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはは有効にする必要があります。 ドライバーがな HOME_SEQUENCE番号が存在しない場合、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が含まれている場合は、める必要が独立していない場合でも、あります。

6.7.6.13 ホーミングの歴史抑制
ハルを送信してくピン（MOTION.HOMING-INHIBIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、「HOMEALL」と個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントホーミングのハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。
ホーミング開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてを手伝うことができる場合は、禁止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ために連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのされています。
 一部のハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、負ののハンドブックは進行中の作業です。[JOINT_N] HOME_SEQUENCE = INI ファイルを送信してくアイテムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してよって制御するされ
る場合は、最終的ライセンシーであるなジョイントホーミング移動され、を手伝うことができる場合は、同期のスポンサーシップによりする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。規定しました。を手伝うことができる場合は、利用されします。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、同期のスポンサーシップにより
のハンドブックは進行中の作業です。規定しました。に連絡するか、参加してより、マシンのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。がずれる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ジョイントジョグ（ガントリーラックは進行中の作業です。など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、
防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぐために連絡するか、参加して、ホーミング前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントジョギングが許可されていません。
　システムのメンバーに連絡するか、参加してインテグレーターは進行中の作業です。、[JOINT_N] HOME_SEQUENCE アイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、 HAL ロジッ
クは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されして、ホーミング前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してジョイントジョギングを手伝うことができる場合は、許可できます。 このハンドブックは進行中の作業です。ロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、
MOTION.HOMING-INHIBIT ピンもアサートして、ジョイントジョギングが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、ときに連絡するか、参加して誤っ
てホーミングが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされないように連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
　例としては、：ホーミングのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントジョギングのハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。シーケンス（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、スイッチ
（ALLOW_JJOG）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして同期のスポンサーシップによりホーミングに連絡するか、参加して負ののハンドブックは進行中の作業です。シーケンス（-1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、同期のスポンサーシップによりジョイント
0,1（部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、的ライセンシーであるな HAL コード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
loadrt mux2 names=home_sequence_mux

495



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

loadrt conv_float_s32 names=home_sequence_s32
setp home_sequence_mux.in0 -1
setp home_sequence_mux.in1 1
addf home_sequence_mux servo-thread
addf home_sequence_s32 servo-thread
...
net home_seq_float <= home_sequence_mux.out
net home_seq_float => home_sequence_s32.in
net home_seq_s32 <= home_sequence_s32.out
net home_seq_s32 => ini.0.home_sequence
net home_seq_s32 => ini.1.home_sequence
...
# allow_jjog: pin created by a virtual panel or hardware switch
net hsequence_select <= allow_jjog
net hsequence_select => home_sequence_mux.sel
net hsequence_select => motion.homing-inhibit

NOTE

INIHAL ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、（INI.N.HOME_SEQUENCE など）は MILLTASK が独立していない場合でも、開始めることは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはするまで使用できます。できないため、上記の HAL コマ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドの実行は、POSTGUIHALFILE または遅延テストの実行中は、[APPLICATION] APP =スの動き。クリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコプトを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して延テストの実行中は、期する必要が独立していない場合でも、あ
ります。

NOTE

複数のジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トのジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トジョギンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がタイムを制御する方法を下位レベルの制御がで同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が期するに見つかりましたは、手動きが独立していない場合でも、パルの制御がスの動き。ジェネレータ
（MPG）タイプのジョグピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、（JOINT.N.ENABLE、JOINT.N.SCALE、JOINT.N.COUNTS）の追加の HAL接続き使用できます。が独立していない場合でも、必
要です。

負ののハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してシーケンスを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントジョギングを手伝うことができる場合は、示すシミュレーション構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
（GANTRY_JJOG.INI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、CONFIGS / SIM / AXIS / GANTRY /ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してあります。

6.8 旋盤ユーザー情報構成
6.8.1 デフォルトの変更平面の作成

LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。通訳またはタスクプラン者であるが最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して書かれたとき、それは進行中の作業です。工場向に動かすようにドライブに命令するけに連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されました。 そのハンドブックは進行中の作業です。ため、デフォルを送信してくト
のハンドブックは進行中の作業です。平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がは進行中の作業です。 XY（G17）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 通常のハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御するは進行中の作業です。 XZ平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が（G18）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されします。 デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。プレーンを手伝うことができる場合は、
変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、RS274NGC セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。.ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、配置されます。します。
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RS274NGC_STARTUP_CODE = G18
上記は進行中の作業です。 g コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してで上書きできる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、常に連絡するか、参加して g コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プリアンブルを送信してくに連絡するか、参加して重要なものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、
設定しました。してください。

6.8.2 INI設定
　Axis のハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御するモードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、.ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して加してえて、または進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ために連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコン
のハンドブックは進行中の作業です。.ini 設定しました。が必要です。 これらのハンドブックは進行中の作業です。履歴設定しました。では進行中の作業です。、アイデンティティキネマティクは進行中の作業です。ス（トリブキン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と、
座標です。 x、y、z に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 3 つのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント（0、1、2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されします。 未使用されのハンドブックは進行中の作業です。 y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ジョイント 1 は進行中の作業です。必
須ですが、これらのハンドブックは進行中の作業です。履歴構成されました。では進行中の作業です。使用されされません。 シミュレートされた旋盤を制御する構成されました。は進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。履歴設定しました。
を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、があります。 Gmoccapy も上記のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、使用されしますが、追加してのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。詳細については、
に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、gmoccapy セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。

[DISPLAY]
DISPLAY = axis
LATHE = 1
...
[KINS]
KINEMATICS = trivkins
JOINTS = 3
[TRAJ]
COORDINATES = X Z
...
[JOINT_0]
...
[JOINT_2]
...
[AXIS_X]
...
[AXIS_Z]
...

joints_axes を手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。むと、coordinates =パラメーターで trivkins を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、必要な 2 つのハンドブックは進行中の作業です。
ジョイントだけでより簡単な方法が求められました。な構成されました。を手伝うことができる場合は、行うことができます。

[DISPLAY]
DISPLAY = axis
LATHE = 1
...
[KINS]
KINEMATICS = trivkins coordinates=xz
JOINTS = 2
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[TRAJ]
COORDINATES = X Z
...
[JOINT_0]
...
[JOINT_1]
...
[AXIS_X]
...
[AXIS_Z]
...

6.9 HALTCLファイル
　HALCMD言語を提案し、は進行中の作業です。、コンポーネントと接続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。指定しました。に連絡するか、参加して優れています。れていますが、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。機能しなくなったは進行中の作業です。提供されるソフトウェアを特定するためのしていません。 そのハンドブックは進行中の作業です。結
果、INI ファイルを送信してくは進行中の作業です。、高級言語を提案し、で可能しなくなったな明したこのペーパーを参照してください。快さのルール：明快さは賢さよりも優れています。さと簡潔さに制限されます。さに連絡するか、参加して制限など、されます。
　HALTCL 機能しなくなったは進行中の作業です。、INIT ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。、ルを送信してくープ、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、岐、プロシージャなどに連絡するか、参加して TCL スクは進行中の作業です。リプトとそのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使
用されする場合は、手段です。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ハーフイルを送信してくに連絡するか、参加して TCL言語を提案し、と拡張を試すことが提子メールを送信してく.TCL を手伝うことができる場合は、使用されします。
　.TCL 拡張を試すことが提子メールを送信してくは進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、処理する場合は、メインスクは進行中の作業です。リプト（LINUXCNC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって理解しておく必要のある重要なユーザーされます。 HALTCL

ファイルを送信してくは進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HAL セクは進行中の作業です。ションで識別を停止します。されます（.HAL ファイルを送信してくと同様に、スティーブン・キングの言葉：「）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
例としては、

[HAL]
HALFILE = conventional_file.hal
HALFILE = tcl_based_file.tcl

適切な注意が作成されました。を手伝うことができる場合は、払えば、えば、.HAL ファイルを送信してくと.TCL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。在させる場合は、ことができます。

6.9.1 互換性のためのファイル要件
.HAL ファイルを送信してくで使用されされる場合は、 HALCMD言語を提案し、は進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。より強力な汎用され TCL スクは進行中の作業です。リプト言語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。サブセット

である場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な構文を手伝うことができる場合は、持ちました。っています。
6.9.2 HALTCLコマンド

　HALTCL ファイルを送信してくは進行中の作業です。、LINUXCNC ハードウェアアブストラクは進行中の作業です。ションレイヤー（HAL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンド
で拡張を試すことが提された TCL スクは進行中の作業です。リプト言語を提案し、を手伝うことができる場合は、使用されします。 HAL固有のハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

addf, alias,
delf, delsig,
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getp, gets
ptype,
stype,
help,
linkpp, linkps, linksp, list, loadrt, loadusr, lock,
net, newsig,
save, setp, sets, show, source, start, status, stop,
unalias, unlinkp, unload, unloadrt, unloadusr, unlock,
waitusr

　TCL 組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みコマンドとのハンドブックは進行中の作業です。競合は、が原因はで、GETS コマンドと LIST コマンドに連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。特殊なケースが発生なケースが発生し続けました。
します。 HALTCL のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してキーワード HAL を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、必要があります。

halcmd haltcl
------ ------
gets hal gets
list hal list

6.9.3 HALTCLINIFILE変数
INIFILE 変数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HALCMD と HALTCL のハンドブックは進行中の作業です。両方からアクは進行中の作業です。セスできますが、構文は進行中の作業です。異なります。なります。
LINUXCNC INI ファイルを送信してくは進行中の作業です。、SECTION および ITEM指定しました。子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして構成されました。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、識別を停止します。します。

[SECTION_A]
ITEM1 = value_1
ITEM2 = value_2
...
[SECTION_B]

...

INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、フォームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されして.HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。テキスト置されます。換に使用される、より安価なに連絡するか、参加してよってアクは進行中の作業です。セスできます。
[SECTION]ITEM

同じ INI ファイルを送信してく値は進行中の作業です。、TCL グローバルを送信してく配列を維持します。 それ変数のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されして.TCL ファイルを送信してくでアクは進行中の作業です。セスできます。
$::SECTION(ITEM)

たとえば、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような INI ファイルを送信してくアイテムのメンバーに連絡するか、参加して。
[JOINT_0]
MAX_VELOCITY = 4
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HALCMD のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。.HAL ファイルを送信してくでは進行中の作業です。[JOINT_0] MAX_VELOCITY として、HALTCL のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。.TCL ファイルを送信してくで
は進行中の作業です。$ :: JOINT_0（MAX_VELOCITY）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として表されます。
　INIFILES は進行中の作業です。同じ SECTION で同じ ITEM を手伝うことができる場合は、複数回りまたは反繰り返します。り返す可能性があります。すことができる場合は、ため、$ :: SECTION（ITEM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。
実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。 TCL リストです。
　値が 1 つだけで、それが単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な値である場合は、場合は、（空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。ない文字と数字だけのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。値がこのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくー
プに連絡するか、参加して含まれています。まれる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、$ :: SECTION（ITEM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、リストでは進行中の作業です。ないかのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して扱う必要があります（うことができます。
　値に連絡するか、参加して特殊なケースが発生文字（引き起こします。用され符、中の作業です。括弧の最大偏差が文字、埋めめ込む」という選択を行います。み空白になりました。、および TCL で特別を停止します。な意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、持ちました。つそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。文字）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができる場合は、場合は、は進行中の作業です。、値のハンドブックは進行中の作業です。リストと初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより（場合は、に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。唯一のハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所値を手伝うことができる場合は、区別を停止します。する場合は、必要がありま
す。 リスト。
TCL では進行中の作業です。、これは進行中の作業です。[LINDEX $ :: SECTION（ITEM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所0]と書かれています。
例としては、：次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 INI値が与えられます。えられた場合は、

[HOSTMOT2]
DRIVER=hm2_eth
IPADDR="10.10.10.10"
BOARD=7i92
CONFIG="num_encoders=0 num_pwmgens=0 num_stepgens=6"

そしてこのハンドブックは進行中の作業です。 LOADRT コマンド：
loadrt $::HOSTMOT2(DRIVER) board_ip=$::HOSTMOT2(IPADDR) config=$::HOSTMOT2(CONFIG)

実行される場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
loadrt hm2_eth board_ip={"10.10.10.10"} config={"num_encoders=0 num_pwmgens=0 
num_stepgens  -
=6"}

LOADRT が中の作業です。括弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識しないため、これは進行中の作業です。失敗した場合、します。
したがって、INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して入力されたとおりのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LOADRT 行を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して書き直します。

loadrt $::HOSTMOT2(DRIVER) board_ip=[lindex $::HOSTMOT2(IPADDR) 0] config=[lindex $:: 
-

HOSTMOT2(CONFIG) 0]
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6.9.4 .HALファイルを読み取る.TCLファイルに変換するハイパーセンシング
　既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。.HAL ファイルを送信してくは進行中の作業です。、上記のハンドブックは進行中の作業です。違いに連絡するか、参加して適応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ために連絡するか、参加して手動され、で編集する場合は、ことで.TCL ファイルを送信してくに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なでき
ます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。置されます。換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、使用されして変換に使用される、より安価なする場合は、スクは進行中の作業です。リプトを手伝うことができる場合は、使用されして、プロセスを手伝うことができる場合は、自動され、化し、スクリプトを作成するための多くの試みできます。

[SECTION]ITEM ---> $::SECTION(ITEM)
gets ---> hal gets
list ---> hal list

6.9.5 HALTCLノート
　HALTCL では進行中の作業です。、SETS および SETP コマンドのハンドブックは進行中の作業です。 VALUE引き起こします。数は進行中の作業です。、TCL言語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。として暗黙のキー的ライセンシーであるに連絡するか、参加して扱う必要があります（われます。
例としては、

# set gain to convert deg/sec to units/min for JOINT_0 radius
setp scale.0.gain 6.28/360.0*$::JOINT_0(radius)*60.0

裸の式で空白を使用することはできません。引用符を使用してください。のハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。で空白になりました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことは進行中の作業です。できません。引き起こします。用され符を手伝うことができる場合は、使用されしてください。
setp scale.0.gain "6.28 / 360.0 * $::JOINT_0(radius) * 60.0"

 LOADRT などのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コンテキストでは進行中の作業です。、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。式に公開されました。に連絡するか、参加して TCL EXPR コマンド（[EXPR {}]）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して使用されする場合は、必要
があります。
例としては、

loadrt motion base_period=[expr {500000000/$::TRAJ(MAX_PULSE_RATE)}]

6.9.6 HALTCLの変更例
　STEPGENヘッドルを送信してくームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。トピックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、検討してください。 ソフトウェア STEPGEN は進行中の作業です。、モーションプラン
ナのロビーでーで使用されされる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。よりも「少なくともし高い」加して速制約しています。で最適に連絡するか、参加して動され、作します。 したがって、HALCMD ファイルを送信してく
を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、INIFILE に連絡するか、参加して手動され、で計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された値を手伝うことができる場合は、強制します。

[JOINT_0]
MAXACCEL = 10.0
STEPGEN_MAXACCEL = 10.5

　HALTCL を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、TCL コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、実行し、STEPGEN_MAXACCELINIFILE アイテムのメンバーに連絡するか、参加して
を手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して削除する必要があります。できます。

setp stepgen.0.maxaccel $::JOINT_0(MAXACCEL)*1.05

501



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

　もう 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 HALTCL 機能しなくなったは進行中の作業です。、ルを送信してくープとテストです。 たとえば、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。シミュレーター構成されました。では進行中の作業です。、
「CORE_SIM.HAL」または進行中の作業です。「CORE_SIM9.HAL」HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします。 これらは進行中の作業です。、より多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。または進行中の作業です。よ
り少なくともない軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要がある場合は、ために連絡するか、参加して異なります。なります。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 HALTCL コードは進行中の作業です。、TRIVKINS マシンのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。
のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせで機能しなくなったします。

# Create position, velocity and acceleration signals for each axis
set ddt 0
for {set jnum 0} {$jnum < $::KINS(JOINTS)} {incr jnum} {
# ’list pin’ returns an empty list if the pin doesn’t exist
if {[hal list pin joint.${jnum}.motor-pos-cmd] == {}} {
continue
}
net ${jnum}pos joint.${jnum}.motor-pos-cmd  => joint.$axno.motor-pos-fb \
=> ddt.$ddt.in
net ${axis}vel <= ddt.$ddt.out
incr ddt
net ${axis}vel => ddt.$ddt.in
net ${axis}acc <= ddt.$ddt.out
incr ddt
}
puts [show sig *vel]
puts [show sig *acc]

6.9.7 HALTCLインタラクティブ
　HALRUN コマンドは進行中の作業です。 HALTCL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識します。 -T オプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、HALTCL を手伝うことができる場合は、 TCL イン
タープリターとして対話し合いました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して実行できます。 このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、テストおよびスタンドアロンのハンドブックは進行中の作業です。 HAL アプリ
ケーションに連絡するか、参加して役立ちます。
例としては、

$ halrun -T haltclfile.tcl

6.9.8 HALTCL配布の例（の変更例（SIM）
　CONFIGS / SIM / AXIS / SIMTCL ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、.TCL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして 2 パス処理のハンドブックは進行中の作業です。使用されと組みを開始するために、結果としてみ
合は、わせて HALTCL構成されました。を手伝うことができる場合は、示す INI ファイルを送信してくが含まれています。まれています。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、TCL プロシージャのハンドブックは進行中の作業です。使用され、
ルを送信してくープ、コメントのハンドブックは進行中の作業です。使用され、および端と出力端から末へのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、示しています。
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6.10 拡張Gコードの変更再マップマップ

6.10.1 は編集じめに：送り速度を設定するコードを読み取る再マップマッピングするハイパーセンシングことによるハイパーセンシングRS274NGCインタープ
リターの変更拡張

1.1.1.1 定義された名前付きパラメーター：コードの歴史再マッピング
コードを手伝うことができる場合は、再マッピングする場合は、ということは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
1. 新しいバージョンのしい（つまり、現します。在割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられていない）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所M コードまたは進行中の作業です。 G コードのハンドブックは進行中の作業です。セマンティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、定しました。
義するします

2. -現します。在制限など、されている場合は、-既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。セットのハンドブックは進行中の作業です。セマンティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、再定しました。義するします。

6.10.1.1 なぜ固定サイクルを使用するのですか？RS274NGC インタープリターをテストする拡張したいのですか？したいの歴史で動作すか？
RS274NGC インタープリターに連絡するか、参加してよって現します。在理解しておく必要のある重要なユーザーされている場合は、コードのハンドブックは進行中の作業です。セット（M、G、T、S、F）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。
固定しました。されており、構成されました。オプションに連絡するか、参加してよって拡張を試すことが提する場合は、ことは進行中の作業です。できません。
特に連絡するか、参加して、これらのハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。一部は進行中の作業です。、実行される場合は、ステップのハンドブックは進行中の作業です。固定しました。シーケンスを手伝うことができる場合は、実装にします。 M6 のハンドブックは進行中の作業です。よう

に連絡するか、参加して、これらのハンドブックは進行中の作業です。いくつかは進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくオプションを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてこれらのハンドブックは進行中の作業です。ステップのハンドブックは進行中の作業です。いくつかを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティ
ブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みまたは進行中の作業です。スキップする場合は、ことで適度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して構成されました。できますが、全に機体的ライセンシーであるな動され、作は進行中の作業です。かなり厳格です。 したがっ
て、このハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。に連絡するか、参加して満の足しています。 バグや提している場合は、場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくセクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。適していません。
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。、すぐに連絡するか、参加して使用されできない構成されました。または進行中の作業です。マシンを手伝うことができる場合は、サポートする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が倒した切断部品との衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムまたは進行中の作業です。不可能しなくなった

である場合は、か、C / C +\+言語を提案し、レベルを送信してくでのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可に連絡するか、参加して頼る場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 後の月曜日に開催されました。者であるは進行中の作業です。、正当な理由でリミットスイッチをホームスイッチ
で人気まぐれな「リアルタイム」がありません。内部を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。内部を手伝うことができる場合は、深くに入る前に、その質問に答えようとします。く理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、必要があり、さ
らに連絡するか、参加して、独自のハンドブックは進行中の作業です。サポートのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、が発生し続けました。します。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。パッチがメインのハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC ディストリビュー
ションに連絡するか、参加して組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。まれる場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、と考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えられますが、このハンドブックは進行中の作業です。アプローチのハンドブックは進行中の作業です。結果は進行中の作業です。、特殊なケースが発生なケースのハンドブックは進行中の作業です。ソ
リューションのハンドブックは進行中の作業です。寄せ集めに連絡するか、参加してなります。

このハンドブックは進行中の作業です。欠です。陥を補うために使用できます。のハンドブックは進行中の作業です。良したいと考えていましたい例としては、は進行中の作業です。、LINUXCNC でのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。サポートです。ランダムのメンバーに連絡するか、参加してな工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な機は進行中の作業です。十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加してサ
ポートされていますが、たとえば自動され、工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、オフセットスイッチを手伝うことができる場合は、使用されして手動され、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な機のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、
合は、理的ライセンシーであるに連絡するか、参加して定しました。義するする場合は、ことは進行中の作業です。ほぼ同じです。不可能しなくなったです。 工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して訪問し、それに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。し
ます。 また、非常に連絡するか、参加して特殊なケースが発生なラックは進行中の作業です。ツールを送信してくチェンジャー用されのハンドブックは進行中の作業です。パッチは進行中の作業です。存のユーザーインターフェースと在しますが、メインコード
ベースに連絡するか、参加して戻ると、る場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。見したのはそこでした。つかりませんでした。

ただし、これらの歴史多くは、組み込みコードの代わりにくは、組み込みコードの代わりにみ取り込みみ取りコードの歴史代わりにわり速度に O-WORD プロシージャをテストする使用することで動作修正
で動作きます。つまり速度、-不十分あたりの単位）な-組み込みコードの代わりにみ取り込みみ取りコードをテストする実行する場合は、代わりにわり速度に O-WORD プロシージャをテストする
呼び出してください。 可能ではありますが、面倒です。び速度オーバーライドスイッチ出して高速レートを変更するください。 可能で動作はあり速度ますが失われたとき、面倒です。で動作す。NGC プログラム停止スイッチの歴史ソース編集が必要でありが失われたとき必要なファイルで動作あり速度、
不足しているコードへのすべての呼び出しをして高速レートを変更するいるコードへの歴史すべて高速レートを変更するの歴史呼び出してください。 可能ではありますが、面倒です。び速度オーバーライドスイッチ出しをテストする O-WORD プロシージャ呼び出してください。 可能ではありますが、面倒です。び速度オーバーライドスイッチ出しに置き換えます。
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最も単純な形式では、再マップされたコードは、単純な形式では、再マップされたコードは、な形式で動作は、再マップされたコードは、O-WORD プロシージャへの歴史自発的なセッションな呼び出してください。 可能ではありますが、面倒です。び速度オーバーライドスイッチ出しにす
ぎません穴フライス。 これは舞台裏で行われます。手順は構成レベルでは表示されますが、で動作行われます。手順は構成レベルでは表示されますが、は構成セレクターレベルで動作は表示されますが失われたとき、NGC プログラム停止スイッチレ
ベルで動作は表示されません穴フライス。

一般に、再マップされたコードの動作は、次の方法で定義できます。に、再マップされたコードの歴史動き作は、次のエラーの歴史方法で動作定義された名前付きパラメーターで動作きます。
 目的なセッションの歴史動き作をテストする実装するする O-WORD サブルーチンをテストする定義された名前付きパラメーターします
 または、インタプリタの歴史動き作をテストする拡張したいのですか？する PYTHON 関数の読み取りをテストする使用することも単純な形式では、再マップされたコードは、で動作きます。

M コードと G コード、および Oワードのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチン呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、結合は、する場合は、方法が求められました。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、かなり異なります。な
る場合は、構文があります。

たとえば、O-WORD プロシージャは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。構文を手伝うことができる場合は、持ちました。つ位置されます。パラメータを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてります。
o<test> call [1.234] [4.65]

一方、M コードまたは進行中の作業です。 G コードは進行中の作業です。通常、必須または進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、パラメータを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてります。 た
とえば、G76（スレッド化し、スクリプトを作成するための多くの試み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 P、Z、I、J、および Kワードが必要であり、オプションで
R、Q、H、E、および Lワードを手伝うことができる場合は、使用されします。

したがって、コード X に連絡するか、参加して遭遇する可能性のあるさまざまな状態は次のとおりです。したときは進行中の作業です。いつでも、プロシージャ Y を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すだけでは進行中の作業です。不十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、です。
少なくともなくともパラメータのハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。と変換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、行う必要があります。 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、新しいバージョンのしいコードとそれに連絡するか、参加して
対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 NGC プロシージャのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくーコードが必要であり、NGC プロシージャに連絡するか、参加して制御する
を手伝うことができる場合は、渡されると、す前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して実行する場合は、必要があります。

RS274NGC言語を提案し、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、必要な効になっていません。果を手伝うことができる場合は、達成されました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。内省の機関である米国国立標準技術研究所的ライセンシーであるな機能しなくなったとインタープリターのハンドブックは進行中の作業です。内部デー
タ構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーへのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セスがないため、このハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくーコードを手伝うことができる場合は、 O-WORD プロシージャ自体として記述されたする場合は、こと
は進行中の作業です。不可能しなくなったです。 -再び--C/C + \ +でグルを送信してくーコードを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことは進行中の作業です。柔軟性があります。がなく、したがって不十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、
な解しておく必要のある重要なユーザー決策です。 （に連絡するか、参加してなります。

EMBEDDED PYTHON のハンドブックは進行中の作業です。適合は、性があります。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。を手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してし、複雑ではなく、妥協する必要はありません。な状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー決できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して、
接着きます剤の問題は次のように対処されます。のハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して対処されます。
 単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。では進行中の作業です。、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。接着きます手順（ARGSPEC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなパラメーター受けました。け渡されると、し要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、
カバーします

 T、M6、M61、S、F のハンドブックは進行中の作業です。再マッピングに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。を手伝うことができる場合は、カバーする場合は、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 PYTHON

接着きます剤の問題は次のように対処されます。があります。標です。準接着きます剤の問題は次のように対処されます。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 より複雑ではなく、妥協する必要はありません。な状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。では進行中の作業です。、独自のハンドブックは進行中の作業です。 PYTHON 接着きます剤の問題は次のように対処されます。を手伝うことができる場合は、作成されました。して、新しいバージョンのしい動され、作を手伝うことができる場合は、実装にできます。

インタプリタに連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。まれた PYTHON 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。グルを送信してくーコードとして始するために、結果としてまりましたが、それを手伝うことができる場合は、
は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して超えたミル構成のカスタマイズは、このえて非常に連絡するか、参加して便利である場合は、ことがわかりました。 PYTHON に連絡するか、参加して精通している場合は、ユーザーは進行中の作業です。、やや面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が
倒した切断部品との衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムな RS274NGC言語を提案し、に連絡するか、参加してまったく頼る場合は、ことなく、純なパーツを記述します。粋な回転運動であり、な PYTHON で再マップされたコード、接着きます剤の問題は次のように対処されます。、
O-WORD プロシージャなどを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して記述されたできる場合は、ことに連絡するか、参加して気まぐれな「リアルタイム」付き数字くでしょう。
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組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み PYTHON に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、一言多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。人が C/C ++モジュールを送信してくに連絡するか、参加してよる場合は、 PYTHON インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。拡
張を試すことが提に連絡するか、参加して精通しており、これは進行中の作業です。 LINUXCNC で、PYTHON スクは進行中の作業です。リプトからタスクは進行中の作業です。、HAL、およびインタープ
リターのハンドブックは進行中の作業です。内部に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ために連絡するか、参加して頻繁に使用されるキーボードショートカットを次の表に示します。に連絡するか、参加して使用されされます。 PYTHON のハンドブックは進行中の作業です。拡張を試すことが提とは進行中の作業です。、基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、
意が作成されました。味を持ちました。します。PYTHON スクは進行中の作業です。リプトは進行中の作業です。運転する速度を定義する席にあるまま実行され、に連絡するか、参加してある場合は、まま実行され、C / C +\+で記述されたされた拡張を試すことが提モジュー
ルを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートして使用されする場合は、ことで PYTHON 以外のハンドブックは進行中の作業です。コードに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスできます。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、
LINUXCNC HAL、GCODE、および EMC モジュールを送信してくです。
埋めめ込む」という選択を行います。まれた PYTHON は進行中の作業です。少なくともし異なります。なり、あまり知りません。られていません。メインプログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 C / C ++で記
述されたされており、サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して PYTHON を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、があります。 これは進行中の作業です。強力な拡張を試すことが提メカニ
ズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してであり、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。成されました。功したソフトウェアパッケージに連絡するか、参加して見したのはそこでした。られる場合は、スクは進行中の作業です。リプト拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため礎です。 埋めです。 埋めめ
込む」という選択を行います。まれた PYTHON コードは進行中の作業です。、同様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。拡張を試すことが提モジュールを送信してくメソッドを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして C / C +\+変数および関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。
セスできます。

6.10.2 入門
コードのハンドブックは進行中の作業です。定しました。義するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。手順が含まれています。まれます。

 コードを手伝うことができる場合は、選択されましします-未割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、か、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、再定しました。義するします
 パラメータのハンドブックは進行中の作業です。処理方法が求められました。を手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、
 結果を手伝うことができる場合は、処理する場合は、かどうか、およびどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して処理する場合は、かを手伝うことができる場合は、決定しました。します
 実行順序を指定します。を手伝うことができる場合は、決定しました。します。

1.1.1.1 組み込みコードの代わりにみ取り込みみ取りの歴史リマップ
現します。在、STDGLUE.PY で利用されできる場合は、完全に機な PYTHON のハンドブックは進行中の作業です。みのハンドブックは進行中の作業です。リマップが 2 つあります。

 IGNORE_M6

 INDEX_LATHE_TOOL_WITH_WEAR

これらは進行中の作業です。旋盤を制御するで使用されする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です。
旋盤を制御するは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。ス作成されました。に連絡するか、参加して M6 を手伝うことができる場合は、使用されせず、T コマンドを手伝うことができる場合は、使用されします。
このハンドブックは進行中の作業です。再マップは進行中の作業です。、工具のパラメータ化されたリスオフセットに連絡するか、参加して摩耗オフセットも追加してします。
すなわち。 T201 は進行中の作業です。（ツールを送信してく 2 のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくオフセットを手伝うことができる場合は、使用されして）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ツールを送信してく 2 に連絡するか、参加してインデックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、付き数字け、摩
耗オフセット 1 を手伝うことができる場合は、追加してします。
ツールを送信してくテーブルを送信してくでは進行中の作業です。、10000 を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。摩耗オフセットです。
つまり、ツールを送信してくテーブルを送信してくでは進行中の作業です。、ツールを送信してく 10001 は進行中の作業です。摩耗オフセット 1 に連絡するか、参加してなります。

それらを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ために連絡するか、参加して INI で必要なものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
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[RS274NGC]

REMAP=T python=index_lathe_tool_with_wear
REMAP=M6 python=ignore_m6
[PYTHON]
# where to find the Python code:
# code specific for this configuration
PATH_PREPEND=./
# generic support code - make sure this actually points to python-stdglue
PATH_APPEND=../../nc_files/remap_lib/python-stdglue/
# import the following Python module
TOPLEVEL=toplevel.py
# the higher the more verbose tracing of the Python plugin
LOG_LEVEL = 0

また、構成されました。フォルを送信してくダーに連絡するか、参加して必要な PYTHON ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要があります。
既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、アップグレードする場合は、

6.10.2.1 コードをテストする選ぶ
現します。在、再定しました。義するできる場合は、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。ごくわずかですが、再マッピングに連絡するか、参加してよって利用されできる場合は、ように連絡するか、参加してな

る場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、無料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。コードが多くの人がコードの小さな改善を要求数ある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 再定しました。義するされた既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
発する場合は、ときは進行中の作業です。、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられていない G コードまたは進行中の作業です。 M コードから始するために、結果としてめて、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。動され、作と新しいバージョンのしい動され、
作のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、実行できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、再定しました。義するして、
再マッピング設定しました。を手伝うことができる場合は、使用されします。
 ユーザー定しました。義するに連絡するか、参加して公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされている場合は、未使用されのハンドブックは進行中の作業です。 M コードのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。セットは進行中の作業です。、ここに連絡するか、参加してあります。
 未割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てのハンドブックは進行中の作業です。 G コードがここに連絡するか、参加して一覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常の表示されます。
 再マップされる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードがここに連絡するか、参加してリストされています。

6.10.2.2 パラメータ処理
新しいバージョンのしいコードが NGC プロシージャに連絡するか、参加してよって定しました。義するされ、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。パラメータが必要である場合は、と仮定しました。

します。そのハンドブックは進行中の作業です。一部は進行中の作業です。必須であり、そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。は進行中の作業です。オプションである場合は、可能しなくなった性があります。があります。 プロシージャに連絡するか、参加して値
を手伝うことができる場合は、フィードする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。オプションがあります。
1. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。から単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、抽出し、パラメーターとしてプロシージャに連絡するか、参加して渡されると、します（X22.34や

P47 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
2. INI ファイルを送信してく変数を手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、
3. グローバルを送信してく変数を手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、（＃2200 = 47.11 または進行中の作業です。＃<return>_ GLOBAL_PARAM> = 315.2 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。、位置されます。などのハンドブックは進行中の作業です。動され、的ライセンシーであるな性があります。質のハンドブックは進行中の作業です。パラメータに連絡するか、参加して適しています。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。どのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、
が新しいバージョンのしいコードに連絡するか、参加してとって意が作成されました。味を持ちました。がある場合は、かを手伝うことができる場合は、定しました。義するし、それが NGC プロシージャに連絡するか、参加してどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して渡されると、される場合は、か
を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、必要があります。 簡単な方法が求められました。な方法が求められました。は進行中の作業です。、ARGSPEC ステートメントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことです。 カスタ
ムのメンバーに連絡するか、参加してプロローグは進行中の作業です。より良したいと考えていましたいエラーメッセージを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、かもしれません。

TO INI ファイルを送信してく変数を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、マシンのハンドブックは進行中の作業です。セットアップ情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、場合は、に連絡するか、参加して最も役立ちます。
たとえば、工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、センサーのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。などのハンドブックは進行中の作業です。固定しました。位置されます。です。 このハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。利点を合わせては進行中の作業です。、現します。在実行している場合は、 NGC

ファイルを送信してくに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係 なく、構成されました。に連絡するか、参加して合は、わせてパラメーターが固定しました。される場合は、ことです。
グローバルを送信してく変数のハンドブックは進行中の作業です。参照してください。は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して可能しなくなったですが、見したのはそこでした。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでとされがちです。
パラメータとして使用されできる場合は、単な方法が求められました。語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。限など、りがある場合は、ため、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。パラメータが必要な場合は、は進行中の作業です。、2

番目を集めたと 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。に連絡するか、参加してフォールを送信してくバックは進行中の作業です。する場合は、必要がある場合は、場合は、があります。

6.10.2.3 結果の処理の歴史処理
たとえば、無効になっていません。なパラメータのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせが渡されると、された場合は、、新しいバージョンのしいコードは進行中の作業です。成されました。功または進行中の作業です。失敗した場合、する場合は、可

能しなくなった性があります。があります。 または進行中の作業です。、手順を手伝うことができる場合は、実行して結果を手伝うことができる場合は、無視する場合は、ことを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、こともできます。そのハンドブックは進行中の作業です。場
合は、、実行する場合は、作業です。は進行中の作業です。それほど多くの人がコードの小さな改善を要求くありません。

EPILOG ハンドラーは進行中の作業です。、再マップ手順のハンドブックは進行中の作業です。結果のハンドブックは進行中の作業です。処理に連絡するか、参加して役立ちます。参照してください。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい。

6.10.2.4 実行シーケンス
実行可能しなくなったな G コードワードは進行中の作業です。モーダルを送信してくグルを送信してくープに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、類され、モーダルを送信してくグルを送信してくープは進行中の作業です。それらのハンドブックは進行中の作業です。相対的ライセンシーであるな

実行動され、作も定しました。義するします。
G コードブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。実行可能しなくなったワードが含まれています。まれている場合は、場合は、、これらのハンドブックは進行中の作業です。ワードは進行中の作業です。、ブロックは進行中の作業です。

に連絡するか、参加して表示される場合は、順序を指定します。では進行中の作業です。なく、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた実行順序を指定します。で実行されます。
新しいバージョンのしい実行可能しなくなったコードを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、とき、インタープリターは進行中の作業です。コードがこのハンドブックは進行中の作業です。スキームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。どこに連絡するか、参加して適合は、す

る場合は、かを手伝うことができる場合は、まだ知りません。りません。 このハンドブックは進行中の作業です。ため、コードを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。適切なモーダルを送信してくグルを送信してくープを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、必
要があります。

6.10.2.5 再マップされたコードの歴史最小限の例の歴史例
ピースがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して組みを開始するために、結果としてみ合は、わされる場合は、かを手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、ために連絡するか、参加して、かなり最小さな改善を要求限など、である場合は、が完全に機に連絡するか、参加して再マップさ

れたコード定しました。義するを手伝うことができる場合は、調べてみましょう。 未割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てのハンドブックは進行中の作業です。 M コードを手伝うことができる場合は、選択されましし、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、 INI ファイ
ルを送信してくに連絡するか、参加して追加してします。

[RS274NGC]
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REMAP=M400 modalgroup=10 argspec=Pq ngc=myprocedure
一言で言えば、これは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
 M400 コードは進行中の作業です。、必須パラメーター P とオプションパラメーター Q を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてります。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。
内のハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。、M400 コードに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所して無視されます。 Pワードが存のユーザーインターフェースと在しない場合は、は進行中の作業です。、エラーで
実行に連絡するか、参加して失敗した場合、します。

 M400 コードが検出されたら、実行順序を指定します。に連絡するか、参加して従って使用されって、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してくグルを送信してくープ 10M コードに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って
MYPROCEDURE.NGC を手伝うことができる場合は、実行します。

 P と Q のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、ローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターとしてプロシージャで使用されできます。 これは進行中の作業です。、
＃<return>P>および＃<return>Q>と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、場合は、があります。 このハンドブックは進行中の作業です。手順では進行中の作業です。、Qワードが EXISTS 組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み関である米国国立標準技術研究所
数とともに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、テストできます。

MYPROCEDURE.NGC ファイルを送信してくは進行中の作業です。、[DISPLAY]NC_FILES または進行中の作業です。[RS274NGC]SUBROUTINE_PATH

ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、必要があります。
REMAP パラメータのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。参照してください。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

6.10.3 再マップマッピングの変更構成
1.1.1.1 REMAP ステートメント

コードを手伝うことができる場合は、再マップする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 RS274NG セクは進行中の作業です。ションで REMAP オプションを手伝うことができる場合は、使用されして
コードを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。 再マップされたコードごとに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 REMAP 行を手伝うことができる場合は、使用されします。
REMAP のハンドブックは進行中の作業です。構文は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

REMAP=<return>code> <return>options>

ここで、<return>code>は進行中の作業です。、T、M6、M61、S、F（既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。いずれか、または進行中の作業です。未割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当て
のハンドブックは進行中の作業です。 M コードまたは進行中の作業です。 G コードのハンドブックは進行中の作業です。いずれかです。

<return>CODE>パラメータを手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるする場合は、とエラーに連絡するか、参加してなります。
REMAP ステートメントのハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。、空白になりました。で区切られています。 オプションは進行中の作業です。キーワードと値のハンドブックは進行中の作業です。
ペアであり、現します。在は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
modalgroup=<modal group>

G-CODES

現します。在サポートされている場合は、唯一のハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してくグルを送信してくープは進行中の作業です。 1 です。これは進行中の作業です。、グルを送信してくープが指定しました。されて
いない場合は、のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値でもあります。 グルを送信してくープ 1 は進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 G コードと一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して実行する場合は、
ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

M-CODES
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現します。在サポートされている場合は、モーダルを送信してくグルを送信してくープは進行中の作業です。、5、6、7、8、9、10 です。 モーダルを送信してくグルを送信してくー
プが指定しました。されていない場合は、、デフォルを送信してくトで 10 に連絡するか、参加してなります（ブロックは進行中の作業です。内のハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、
のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

T,S,F

これらのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、モーダルを送信してくグルを送信してくープは進行中の作業です。固定しました。され、MODALGROUP=オプションは進行中の作業です。すべて無視され
ます。

ARGSPEC=<return>ARGSPEC>

ARGSPEC パラメーターオプションのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 オプション。
NGC=<return>NGC_BASENAME>

Oワードサブルを送信してくーチンファイルを送信してく名のハンドブックは進行中の作業です。ベース名。 .NGC 拡張を試すことが提子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、指定しました。しないでください。 
[DISPLAY] PROGRAM_PREFIX で指定しました。されたディレクは進行中の作業です。トリで指定しました。されたディレクは進行中の作業です。トリで検
索した結果、され、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して[RS274NGC]SUBROUTINE_PATH で検索した結果、されました。 PYTHON=と相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して排他の国における登録商標です。
的ライセンシーであるです。 NGC=と PYTHON=のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるする場合は、とエラーに連絡するか、参加してなります。

PYTHON=<return>PYTHON FUNCTION NAME>

NGC O-WORD プロシージャを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す代わりに連絡するか、参加して、PYTHON 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。 このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、
MODULE_BASENAME.OWORD モジュールを送信してくで定しました。義するされている場合は、必要があります。 NGC=と相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して排
他の国における登録商標です。的ライセンシーであるです。

PROLOG=<return>PYTHON FUNCTION NAME>

NGC プロシージャを手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。 PYTHON 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。 このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、
MODULE_BASENAME.REMAP モジュールを送信してくで定しました。義するされている場合は、必要があります。 オプション。

EPILOG=<return>PYTHON FUNCTION NAME>

NGC プロシージャを手伝うことができる場合は、実行した後の月曜日に開催されました。、このハンドブックは進行中の作業です。 PYTHON 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。 このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、
MODULE_BASENAME.REMAP モジュールを送信してくで定しました。義するされている場合は、必要があります。 オプション。

PYTHON、PROLOG、EPILOG オプションでは進行中の作業です。、PYTHON INTERPRETER プラグインを手伝うことができる場合は、構成されました。し、適切な
PYTHON 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、定しました。義するして、これらのハンドブックは進行中の作業です。オプションで参照してください。できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、必要があります。

新しいバージョンのしいコードを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。構文と、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、再定しました。義するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。構文は進行中の作業です。同じです。

6.10.3.1 便利な REMAP オプションの歴史組み込みコードの代わりにみ取り合わせ
ARGSPEC オプションのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせが可能しなくなったですが、すべてが意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、なすわけでは進行中の作業です。ないことに連絡するか、参加して注

意が作成されました。してください。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせは進行中の作業です。便利なイディオムのメンバーに連絡するか、参加してです。
ARGSPEC=<return>WORDS> NGC=<return>PROCNAME> MODALGROUP=<return>GROUP>
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標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 ARGSPEC パラメーター変換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、使用されして NGC プロシージャーを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すためのハンドブックは進行中の作業です。推奨される場合は、
方法が求められました。。 ARGSPEC が十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して良したいと考えていましたい場合は、に連絡するか、参加して使用されされます。 TX および M6/M61ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可コードを手伝うことができる場合は、再
マッピングする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。不十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、である場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

PROLOG=<return>PYTHONPROLOG> NGC=<return>PROCNAME> EPILOG=<return>PYTHONEPILOG> MODALGROUP=<return>GROUP>

PYTHON プロローグ関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出して準備を手伝うことができる場合は、手順を手伝うことができる場合は、実行してから、NGC プロシージャを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し
ます。 完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら、PYTHONエピログ関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出して、G コードで処理できないクは進行中の作業です。リーン
アップまたは進行中の作業です。結果抽出作業です。を手伝うことができる場合は、実行します。 インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。内部変数のハンドブックは進行中の作業です。ほとんどすべて、
および一部のハンドブックは進行中の作業です。内部関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。プロローグおよびエピローグハンドラーからアクは進行中の作業です。セスできる場合は、ため、
コードを手伝うことができる場合は、 NGC プロシージャに連絡するか、参加して再マッピングする場合は、最も柔軟な方法が求められました。。 また、自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、吊るすためのる場合は、すためのハンドブックは進行中の作業です。
長し続けるにつれて、いロープ。

PYTHON=<return>PYTHONFUNCTION> MODALGROUP=<return>GROUP>

引き起こします。数を手伝うことができる場合は、変換に使用される、より安価なせずに連絡するか、参加して PYTHON 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、直接呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。 コードを手伝うことができる場合は、再マッピングして PYTHON に連絡するか、参加して直
接移行する場合は、最も強力な方法が求められました。。 NGC のハンドブックは進行中の作業です。手順が必要ない場合は、、または進行中の作業です。 NGC が邪魔を手伝うことができる場合は、している場合は、場
合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、使用されします。

ARGSPEC=<return>WORDS> PYTHON=<return>PYTHONFUNCTION> MODALGROUP=<return>GROUP>

ARGSPEC単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、変換に使用される、より安価なし、キーワード引き起こします。数辞書として PYTHON 関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加して渡されると、します。 ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して
渡されると、された単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で調べる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が倒した切断部品との衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムな場合は、に連絡するか、参加して使用されします。

達成されました。したいのハンドブックは進行中の作業です。が G コードから PYTHON コードを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことだけである場合は、場合は、、O-WORD プロシー
ジャのハンドブックは進行中の作業です。ような PYTHON 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すためのハンドブックは進行中の作業です。やや簡単な方法が求められました。な方法が求められました。がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

6.10.3.2 ARGSPEC パラメーター
引き起こします。数のハンドブックは進行中の作業です。指定しました。（キーワード ARGSPEC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、NGC プロシージャに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、必須およびオプションのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、

と、そのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、記述されたします。
ARGSPEC は進行中の作業です。、クは進行中の作業です。ラス[@ A-KMNP-ZA-KMNP-Zˆn>]のハンドブックは進行中の作業です。 0個のパーツを作成する必要があります。以上のハンドブックは進行中の作業です。文字で構成されました。されます。 空に連絡するか、参加してする場合は、ことも

できます（ARGSPEC =のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 空のハンドブックは進行中の作業です。 ARGSPEC、または進行中の作業です。 ARGSPEC引き起こします。数がまったくない場合は、は進行中の作業です。、再
マップされたコードがブロックは進行中の作業です。からパラメーターを手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてらないことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 存のユーザーインターフェースと在する場合は、余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、
なパラメータは進行中の作業です。無視されます。

RS274NGC ルを送信してくールを送信してくが引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き適用されされる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。たとえば、G コードのハンドブックは進行中の作業です。コンテ
キストでのハンドブックは進行中の作業です。み軸の移動を協調制御できます。ワード（X、Y、Z など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されできます。
ABCDEFGHIJKMPQRSTUVWXYZ

必須のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、パラメータを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。大文字は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、単な方法が求められました。語を提案し、が現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、
必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 単な方法が求められました。語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、持ちました。つローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラ
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メータとして渡されると、されます。 @文字が ARGSPEC に連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、それは進行中の作業です。位置されます。パラメーターと
して渡されると、されます。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

abcdefghijkmpqrstuvwxyz

オプションのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、パラメータを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。小さな改善を要求文字は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、単な方法が求められました。語を提案し、が現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと
在する場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。 単な方法が求められました。語を提案し、が存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、単な方法が求められました。語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。ローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字
きパラメータとして渡されると、されます。 @文字が ARGSPEC に連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、それは進行中の作業です。位置されます。パラメー
ターとして渡されると、されます。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

@

@（アットマークは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、@オプションに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。いて定しました。義するされた順序を指定します。で、単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、位置されます。パラメーター
として渡されると、すように連絡するか、参加して ARGSPEC に連絡するか、参加して指示します。 位置されます。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。受けました。け渡されると、しを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、プ
ロシージャは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、が存のユーザーインターフェースと在する場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。できないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、
参照してください。してください。

注記
これは、既存するためにの NGC プロシージャを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が再マップされたコードと標準的なしてパッケージ化します。 これらのするのに見つかりました役立していない場合でも、ちます。 既
存するためにの手順では、位レベルの制御が置すパラメータが独立していない場合でも、必要です。 @オプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すると標準的な、ローカルの制御がの名前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませ付けられている場合）がきパラメー
ターを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。するように見つかりました書きされないため、き換されないため、それらが正しい値であることを確認してくえること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が回りと反時計回りを区別する方法を説明する避け、最高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。できます。

ˆn

ˆn（CARET）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所文字は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。がゼロ（スピンドルを送信してく実行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所より大きくなければ
ならないことを手伝うことができる場合は、指定しました。します。そうでない場合は、、コードは進行中の作業です。適切なエラーメッセージで失敗した場合、しま
す。

>

>（大なり記号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所文字は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。フィードがゼロより大きくなければならないことを手伝うことができる場合は、指定しました。し
ます。そうでない場合は、、コードは進行中の作業です。適切なエラーメッセージで失敗した場合、します。

n

n（大なり記号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所文字は進行中の作業です。、`n`local名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターで現します。在のハンドブックは進行中の作業です。行番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、渡されると、すことを手伝うことができる場合は、指定しました。し
ます。

デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、パラメータは進行中の作業です。ローカルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメータとして NGC プロシージャに連絡するか、参加して渡されると、され
ます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してくパラメータは進行中の作業です。、プロシージャのハンドブックは進行中の作業です。実行開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してすでに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、ように連絡するか、参加して
見したのはそこでした。えます。これは進行中の作業です。、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。セマンティクは進行中の作業です。スとは進行中の作業です。異なります。なります（ローカルを送信してく変数は進行中の作業です。、値 0.0 で始するために、結果としてまり、明したこのペーパーを参照してください。示
的ライセンシーであるに連絡するか、参加して値を手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

オプションのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、パラメータは進行中の作業です。、EXISTS（＃<return>word>）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所イディオムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してよって存のユーザーインターフェースと在を手伝うことができる場合は、テストできます。
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NGC プロシージャに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメータのハンドブックは進行中の作業です。例としては、コードが次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して定しました。義するされている場合は、と仮定しました。
します。

REMAP=M400 modalgroup=10 argspec=Pq ngc=m400
m400.ngc は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

o<m400> sub
(P is required since it’s uppercase in the argspec)
(debug, P word=#<P>)
(the q argspec is optional since its lowercase in the argspec. Use as follows:)
o100 if [EXISTS[#<q>]]
(debug, Q word set: #<q>)
o100 endif
o<m400> endsub
M2

 M400 のハンドブックは進行中の作業です。実行は進行中の作業です。、ユーザー定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。 M400：missing：P というメッセージで失敗した場合、します。
 M400 P123 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、P word=123.000000 が表示されます。
 M400 P123 Q456 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、Pワード= 123.000000 および Qワードセット：456.000000 が

表示されます。
NGC プロシージャに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、位置されます。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。例としては、コードが次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して定しました。義するされている場合は、と仮定しました。します。

REMAP=M410 modalgroup=10 argspec=@PQr ngc=m410
m410.ngc は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

o<m410> sub
(debug, [1]=#1 [2]=#2 [3]=#3)
o<m410> endsub
M2

 M410 P10 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、m410.ngc が表示されます：[1] = 10.000000 [2] = 0.00000

 M410 P10 Q20 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、m410.ngc が表示されます：[1] = 10.000000 [2] = 20.000000

注意が作成されました。：複数のハンドブックは進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。パラメータワードを手伝うことができる場合は、区別を停止します。する場合は、機能しなくなったが失われ、オプションのハンドブックは進行中の作業です。パラメータが
存のユーザーインターフェースと在する場合は、が値が 0 である場合は、か、まったく存のユーザーインターフェースと在しないかがわかりません。

Python 関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加して渡されると、す名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメータのハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な例としては、NGC プロシージャなしで新しいバージョンのしいコードを手伝うことができる場合は、定しました。義するす
る場合は、ことが可能しなくなったです。 これは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、です。より複雑ではなく、妥協する必要はありません。な例としては、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してあります。
コードが次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して定しました。義するされている場合は、と仮定しました。します
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REMAP=G88.6 modalgroup=1 argspec=XYZp python=g886
これは進行中の作業です。、module_basename.remap モジュールを送信してくで Python 関である米国国立標準技術研究所数 g886 を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ように連絡するか、参加してインタプリタ

に連絡するか、参加して指示します。これは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
from interpreter import INTERP_OK
from emccanon import MESSAGE
def g886(self, **words):
for key in words:
MESSAGE("word ’%s’ = %f" % (key, words[key]))
if words.has_key(’p’):
MESSAGE("the P word was present")
MESSAGE("comment on this line: ’%s’" % (self.blocks[self.remap_level].comment))
return INTERP_OK

g88.6 x1 y2 z3 g88.6 x1 y2 z3 p33（ここに連絡するか、参加してコメント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み Python環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、が徐々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して導入されている場合は、ことに連絡するか、参加して気まぐれな「リアルタイム」付き数字くでしょう。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、こちらを手伝うことができる場合は、
ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常のください。 Python のハンドブックは進行中の作業です。再マッピング関である米国国立標準技術研究所数では進行中の作業です。、そもそも Python 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ため、Python のハンドブックは進行中の作業です。
プロローグ関である米国国立標準技術研究所数やエピローグ関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、使用されしても意が作成されました。味を持ちました。がないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

高度の成功を収めたものもありました。な例としては、：純なパーツを記述します。粋な回転運動であり、な Python で再マップされたコードインタープリターと emccanon モジュールを送信してくは進行中の作業です。、
ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。インタープリターと一部のハンドブックは進行中の作業です。 Canon内部を手伝うことができる場合は、公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、ため、これまで C / C +\+でのハンドブックは進行中の作業です。コーディ
ングが必要だった多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、 Python で実行できる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、nc_files / involute.py スクは進行中の作業です。リプトに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいていますが、パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。抽出とチェックは進行中の作業です。
を手伝うことができる場合は、行う G コードとして缶詰サイクルでの送り増分に連絡するか、参加してなっています。 また、インタープリターを手伝うことができる場合は、再帰できますが、自動モー的ライセンシーであるに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す方法が求められました。も示
しています（self.execute（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 そのハンドブックは進行中の作業です。ような定しました。義するを手伝うことができる場合は、仮定しました。する場合は、と（注：これは進行中の作業です。 argspec を手伝うことができる場合は、使用され
しません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：

REMAP=G88.1 modalgroup=1 py=involute

以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してリストされている場合は、 python/remap.py のハンドブックは進行中の作業です。インボリュート関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。からすべてのハンドブックは進行中の作業です。
単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、直接抽出します。 インタプリタエラーは進行中の作業です。 Python例としては、外に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なされる場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。し
てください。 これは進行中の作業です。先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてである場合は、ことを手伝うことができる場合は、忘れないでください。れないでください。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてエラーを手伝うことができる場合は、このハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。でト
ラップする場合は、ことは進行中の作業です。できません。

import sys
import traceback
from math import sin,cos
from interpreter import *
from emccanon import MESSAGE
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from util import lineno, call_pydevd
# raises InterpreterException if execute() or read() fails
throw_exceptions = 1
def involute(self, **words):
""" remap function with raw access to Interpreter internals """
if self.debugmask & 0x20000000: call_pydevd() # USER2 debug flag
if equal(self.feed_rate,0.0):
return "feedrate > 0 required"
if equal(self.speed,0.0):
return "spindle speed > 0 required"
plunge = 0.1 # if Z word was given, plunge - with reduced feed
# inspect controlling block for relevant words
c = self.blocks[self.remap_level]
x0 = c.x_number if c.x_flag else 0
y0 = c.y_number if c.y_flag else 0
a = c.p_number if c.p_flag else 10
old_z = self.current_z
if self.debugmask & 0x10000000:
print "x0=%f y0=%f a=%f old_z=%f" % (x0,y0,a,old_z)
try:
#self.execute("G3456") # would raise InterpreterException
self.execute("G21",lineno())
self.execute("G64 P0.001",lineno())
self.execute("G0 X%f Y%f" % (x0,y0),lineno())
if c.z_flag:
feed = self.feed_rate
self.execute("F%f G1 Z%f" % (feed * plunge, c.z_number),lineno())
self.execute("F%f" % (feed),lineno())
for i in range(100):
t = i/10.
x = x0 + a * (cos(t) + t * sin(t))
y = y0 + a * (sin(t) - t * cos(t))
self.execute("G1 X%f Y%f" % (x,y),lineno())
if c.z_flag: # retract to starting height
self.execute("G0 Z%f" % (old_z),lineno())
except InterpreterException,e:
msg = "%d: ’%s’ - %s" % (e.line_number,e.line_text, e.error_message)
return msg
return INTERP_OK
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これまで動作に説明した例は、した例は、configs / sim / axis / remap/getting-started と完全に機能する構成セレクターにあ
り速度ます。

6.10.4 再マップマッピングの変更ための変更既存の変更構成の変更アップグレード
REMAP ステートメントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

 Python プラグインは進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくで[PYTHON] TOPLEVEL=<return>path-to-toplevel-script>を手伝うことができる場合は、指定しました。して
アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、必要があります。

 トップレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リプトは進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。空に連絡するか、参加してする場合は、ことができる場合は、 remap モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートす
る場合は、必要がありますが、インポートが適切に連絡するか、参加して行われている場合は、必要があります。

 Python インタープリターは進行中の作業です。上記のハンドブックは進行中の作業です。 remap.py モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、必要がある場合は、ため、Python モ
ジュールを送信してくが存のユーザーインターフェースと在する場合は、ディレクは進行中の作業です。トリへのハンドブックは進行中の作業です。パスを手伝うことができる場合は、[PYTHON] PATH_APPEND=<return>path-to-your-local-

Python-directory>で追加してする場合は、必要があります。
 推奨：再マップモジュールを送信してくに連絡するか、参加して stdglue ハンドラーを手伝うことができる場合は、インポートします。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、Python は進行中の作業です。

stdglue.py も見したのはそこでした。つける場合は、必要があります。ディストリビューションからコピーする場合は、だけなのハンドブックは進行中の作業です。で、必
要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてローカルを送信してくで変更する許可を手伝うことができる場合は、加してえる場合は、ことができます。 インストールを送信してくに連絡するか、参加してよって、stdglue.pyへのハンドブックは進行中の作業です。パ
スが異なります。なる場合は、場合は、があります。
構成されました。が/home/ user / xxx のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してあり、ini ファイルを送信してくが/home/user/xxx/xxx.ini である場合は、と仮定しました。して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。

コマンドを手伝うことができる場合は、実行します。
$ cd /home/user/xxx
$ mkdir python
$ cd python
$ cp /usr/share/linuxcnc/ncfiles/remap_lib/python-stdglue/stdglue.py .
$ echo ’from stdglue import *’ >remap.py
$ echo ’import remap’ >toplevel.py

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、/home/user/xxx/xxx.ini を手伝うことができる場合は、編集して、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、追加してします。
[PYTHON]
TOPLEVEL=/home/user/xxx/python/toplevel.py
PATH_APPEND=/home/user/xxx/python

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、LinuxCNC に連絡するか、参加してエラーメッセージが表示されないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウか
ら次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行します。

$ cd /home/user/xxx
$ linuxcnc xxx.ini
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6.10.5 ツール変更関する考慮事項連コードの再マッピング：コードの変更再マップマッピング：送り速度を設定するT、M6、M61

1.1.1.1 概要なファイル
LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。内部に連絡するか、参加して慣れていない場合は、は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して「ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可が現します。在どのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、か」セ

クは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、お読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みください（悲惨ですが必要です）。 既存のコードを再マッピングする場合は、イですが必要です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、再マッピングする場合は、場合は、は進行中の作業です。、イ
ンタープリターのハンドブックは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み機能しなくなったを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

したがって、再マップされたコードは進行中の作業です。、マシンを手伝うことができる場合は、好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてきなように連絡するか、参加して移動され、する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、
だけでなく、インタープリターとタスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、満の足しています。 バグや提させる場合は、ために連絡するか、参加して必要なこのハンドブックは進行中の作業です。シーケンスからのハンドブックは進行中の作業です。ステップを手伝うことができる場合は、
複製する場合は、必要があります。

ただし、これは進行中の作業です。、task および iocontrol でのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく変更する許可関である米国国立標準技術研究所連コマンドのハンドブックは進行中の作業です。処理に連絡するか、参加しては進行中の作業です。影響します。しません。 こ
れは進行中の作業です。、ステップ 6b を手伝うことができる場合は、実行しても、iocontrol がそのハンドブックは進行中の作業です。処理を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
決定しました。、決定しました。：
 O-word プロシージャを手伝うことができる場合は、使用されしますか、それともすべて Python コードで実行しますか？
 iocontrol HAL シーケンス（tool-prepare/tool-prepared および tool-change/tool-changed ピン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で

十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ですか、それともツールを送信してくチェンジャーに連絡するか、参加して別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類のハンドブックは進行中の作業です。 HAL インタラクは進行中の作業です。ションが必要ですか
（たとえば、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、より多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 相互に接続できるモジュール作用されシーケンス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所？

答えようとします。えに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、4 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、シナのロビーでリオがあります。
 O-word プロシージャを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、プロローグ関である米国国立標準技術研究所数とエピローグ関である米国国立標準技術研究所数が必要です
 すべてのハンドブックは進行中の作業です。 Python コードを手伝うことができる場合は、使用されし、O-word プロシージャを手伝うことができる場合は、使用されしない場合は、は進行中の作業です。、Python 関である米国国立標準技術研究所数で十

分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、です。
 iocontrol ピンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、O-word プロシージャまたは進行中の作業です。 Python コードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。主に連絡するか、参加して移動され、が含まれています。まれ

ます
 iocontrol に連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、よりも複雑ではなく、妥協する必要はありません。な相互に接続できるモジュール作用されが必要な場合は、は進行中の作業です。、motion.digital*ピンと

motion.analog*ピンを手伝うことができる場合は、使用されして独自のハンドブックは進行中の作業です。相互に接続できるモジュール作用されを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して定しました。義するし、それらを手伝うことができる場合は、ルを送信してくープして iocontrol ピ
ンを手伝うことができる場合は、本質的ライセンシーであるに連絡するか、参加して無視する場合は、必要があります。

Note

O-word プロシージャが独立していない場合でも、嫌いで、いで、Python が独立していない場合でも、好な場合、ユーザーはきな場合でも、は、すべてを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が Python で自由から、矢印をクリックしてページを切りに見つかりました実行できます。その場
合でも、、REMAP スの動き。テートメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トに見つかりました python=<return>function>仕様に有効なツールです。 ランダムなツールチェンジャーマシンでが独立していない場合でも、含まれている場合は、まれているだけです。 しかし、ほと標準的なんどの人
が独立していない場合でも、 O-word プロシージャに見つかりました精通していしているため、O-word プロシージャの使用できます。に見つかりました興味します。 すべての軸が機能し、最高のパフォーマンスが得られるように調整されている必要が独立していない場合でも、あると標準的な仮定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しして、最初に見つかったファイルが使用
の例と標準的なしてそれを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が行います。

したがって、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。全に機体的ライセンシーであるなアプローチは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
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1. 柔軟性があります。を手伝うことができる場合は、高める場合は、ために連絡するか、参加して、O-word プロシージャで G コードを手伝うことができる場合は、可能しなくなったな限など、り使用されしたいと考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えていま
す。 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、通常は進行中の作業です。 iocontrol に連絡するか、参加してよって処理される場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL インタラクは進行中の作業です。ションが含まれています。まれま
す。これは進行中の作業です。、移動され、、プローブ、HAL ピン I/O などを手伝うことができる場合は、巧妙な症状がいくつもに連絡するか、参加して処理したいためです。

2. インタプリタを手伝うことができる場合は、満の足しています。 バグや提させる場合は、ために連絡するか、参加して必要な範囲で、理事会はこれに同意しました。で Python コードを手伝うことができる場合は、最小さな改善を要求限など、に連絡するか、参加して抑えるえ、タスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して実際のに連絡するか、参加して
何かを手伝うことができる場合は、実行させる場合は、ように連絡するか、参加してします。 それは進行中の作業です。プロローグとエピローグのハンドブックは進行中の作業です。 Python 関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加して入ります。

6.10.5.1 再マップされたツール変更コードをテストする使用した iocontrol の歴史役割の理解の歴史理解
Iocontrol は進行中の作業です。、使用されする場合は、場合は、と使用されしない場合は、がある場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。 HAL相互に接続できるモジュール作用されシーケンスを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
 SELECT_POCKET（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所canon コマンドに連絡するか、参加してよってキューに連絡するか、参加して入れられた NML メッセージが実行され

る場合は、と、XXXX ピンのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して加してえて、iocontrol で「ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、を手伝うことができる場合は、上げてツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、がハイに連絡するか、参加してな
る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待つ」HAL シーケンスがトリガーされます。

 CHANGE_TOOL（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所canon コマンドに連絡するか、参加してよってキューに連絡するか、参加して入れられた NML メッセージが実行される場合は、
と、XXXX ピンのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して加してえて、iocontrol で「ツールを送信してく変更する許可を手伝うことができる場合は、発生し続けました。させてツールを送信してく変更する許可がハイに連絡するか、参加してなる場合は、
のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待つ」HAL シーケンスがトリガーされます。
決定しました。する場合は、必要がある場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 iocontrolHAL シーケンスがチェンジャーを手伝うことができる場合は、駆動され、する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、であ

る場合は、かどうかです。 おそらく、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。相互に接続できるモジュール作用されシーケンスが必要です。たとえば、より多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピン、
または進行中の作業です。より複雑ではなく、妥協する必要はありません。な相互に接続できるモジュール作用されです。 回りまたは反答えようとします。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 iocontrol HAL シーケンスを手伝うことができる場合は、引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き使用されす
る場合は、か、独自のハンドブックは進行中の作業です。シーケンスを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、場合は、があります。

ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して、これらのハンドブックは進行中の作業です。 iocontrol シーケンスを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してして、独自のハンドブックは進行中の作業です。シーケンスを手伝うことができる場合は、ロールを送信してくし
ます。結果は進行中の作業です。既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。インタラクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。えますが、独自のハンドブックは進行中の作業です。 O-word プロシージャで実行され
る場合は、ため、これらを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して制御するできます。

したがって、motion.digital-*ピンと motion.analog-*ピン、および関である米国国立標準技術研究所連する場合は、 M62 .. M68 コマンドを手伝うことができる場合は、
使用されして、O-word プロシージャで独自のハンドブックは進行中の作業です。 HAL インタラクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行します。これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、
iocontrol を手伝うことができる場合は、効になっていません。果的ライセンシーであるに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえます。 tool-prepare/toolprepared および tool-change/tool-changed シー
ケンス。 そこで、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 iocontrol ピンを手伝うことができる場合は、機能しなくなった的ライセンシーであるに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ピンを手伝うことができる場合は、定しました。義するし、先に連絡するか、参加して進んで iocontrol のハンドブックは進行中の作業です。
相互に接続できるモジュール作用されを手伝うことができる場合は、ルを送信してくープに連絡するか、参加してします。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもを手伝うことができる場合は、使用されします。
例としては、のハンドブックは進行中の作業です。 Iocontrol ピンのハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも

iocontrol.0pin motion pin
tool-prepare  digital-out-00

tool-prepared digital-in-00

tool-change digital-out-01

tool-changed digital-in-01

tool-prep-number analog-out-00

tool-prep-pocket analog-out-01
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tool-number analog-out-02

M6 コマンドを手伝うことができる場合は、再定しました。義するし、それを手伝うことができる場合は、 O-word プロシージャに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえたいと仮定しました。しますが、それ以外
は進行中の作業です。引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き機能しなくなったする場合は、は進行中の作業です。ずです。

したがって、O-word のハンドブックは進行中の作業です。手順では進行中の作業です。、ここで概説した手順を手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、必要があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。手
順を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、と、すべてでは進行中の作業です。ありませんが、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。手順で NGC コードを手伝うことができる場合は、使用されできる場合は、ことがわか
ります。 したがって、NGC が処理できないものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、Python のハンドブックは進行中の作業です。プロローグ関である米国国立標準技術研究所数とエピローグ関である米国国立標準技術研究所数で実
行されます。

6.10.5.2 M6 交換の歴史指定
アイデアを手伝うことができる場合は、伝うことができる場合は、える場合は、ために連絡するか、参加して、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。 M6 セマンティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、独自のハンドブックは進行中の作業です。セマンティクは進行中の作業です。スに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、だ

けです。 それが機能しなくなったしたら、先に連絡するか、参加して進んで、O-word 手順に連絡するか、参加して適合は、する場合は、と思います。われる場合は、アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、配置されます。でき
ます。

手順を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことがわかります。
1. すでに連絡するか、参加して実行されている場合は、 T コマンドを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします-Python プロローグで実行します
2. カッター補正がアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなっている場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします-Python プロローグで実行します
3. 必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします-NGC で実行できます
4. クは進行中の作業です。イルを送信してくアップ-NGC で実行できます
5. TOOL_CHANGE_AT_G30 が設定しました。されている場合は、場合は、：

a. 該当する場合は、場合は、は進行中の作業です。、A、B、および C インデクは進行中の作業です。サーを手伝うことができる場合は、移動され、します-NGC で実行できます
b. G30位置されます。へのハンドブックは進行中の作業です。迅速な移動され、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します-NGC で実行できます

6. CHANGE_TOOLCanon コマンドを手伝うことができる場合は、タスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して送信してくします-Pythonエピログで実行します
7. 新しいバージョンのしいツールを送信してくに連絡するか、参加して従って使用されって番号すべてを外部とリンクするパラメータ 5400-5413 を手伝うことができる場合は、設定しました。します-Pythonエピログで実行します
8. ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで、先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みのハンドブックは進行中の作業です。ためのハンドブックは進行中の作業です。インタプリタのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加してタスクは進行中の作業です。

に連絡するか、参加して通知りません。します-Pythonエピログで実行します
したがって、プロローグとエピローグが必要です。 M6 リマップのハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。呪文が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。よう

に連絡するか、参加してなっている場合は、と仮定しました。しましょう。
REMAP=M6 modalgroup=6 prolog=change_prolog ngc=change epilog=change_epilog

したがって、ステップ 1 と 2 を手伝うことができる場合は、カバーする場合は、プロローグは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、再
マップ手順に連絡するか、参加して渡されると、して、そこで検査するアプリケーションおよび変更する許可したり、メッセージで使用されしたりする場合は、ことができます。
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それらは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。tool_in_spindle、selected_tool（ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所およびそれぞれのハンドブックは進行中の作業です。ポケット
current_pocket および selected_pocket：

def change_prolog(self, **words):
try:

if self.selected_pocket < 0:
return "M6: no tool prepared"

if self.cutter_comp_side:
return "Cannot change tools with cutter radius compensation on"

self.params["tool_in_spindle"] = self.current_tool
self.params["selected_tool"] = self.selected_tool
self.params["current_pocket"] = self.current_pocket
self.params["selected_pocket"] = self.selected_pocket
return INTERP_OK

except Exception, e:
return "M6/change_prolog: %s" % (e)

ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。プロローグ関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加してよく似デカルトシステムの回転単位ている場合は、ことがわかります。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してコードを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ため
のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが保持ちました。されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、テストし、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、を手伝うことができる場合は、準備を手伝うことができる場合は、します。変数を手伝うことができる場合は、挿入したり、
NGC コードでは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して実行できない準備を手伝うことができる場合は、処理ステップを手伝うことができる場合は、実行したりします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、INTERP_OK を手伝うことができる場合は、
返す可能性があります。し、NGC プロシージャに連絡するか、参加して渡されると、します。

O-word プロシージャのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難し復は進行中の作業です。刺激しい下向きの動きで応的ライセンシーであるでは進行中の作業です。ありません。パラメータが正しいことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、
正のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すことで成されました。功を手伝うことができる場合は、通知りません。します。 手順 3〜5 は進行中の作業です。、最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加してここで説明したこのペーパーを参照してください。されます（ini ファイルを送信してく設
定しました。を手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、変数に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ここを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

O<change> sub
(debug, change: current_tool=#<current_tool>)
(debug, change: selected_pocket=#<selected_pocket>)
;
; insert any g-code which you see fit here, eg:
; G0 #<_ini[setup]tc_x> #<_ini[setup]tc_y> #<_ini[setup]tc_z>
;
O<change> endsub [1]
m2

change.ngc が成されました。功したと仮定しました。して、手順 6〜8 を手伝うことができる場合は、モップアップする場合は、必要があります。
def change_epilog(self, **words):

try:
if self.return_value > 0.0:
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# commit change
self.selected_pocket = int(self.params["selected_pocket"])
emccanon.CHANGE_TOOL(self.selected_pocket)
# cause a sync()
self.tool_change_flag = True
self.set_tool_parameters()
return INTERP_OK

else:
return "M6 aborted (return code %.1f)" % (self.return_value)

except Exception, e:
return "M6/change_epilog: %s" % (e)

このハンドブックは進行中の作業です。交換に使用される、より安価な用され M6 は進行中の作業です。、手順 3〜5 に連絡するか、参加して NGC コードを手伝うことができる場合は、入力する場合は、必要がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みコード
と互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。があります。
繰り返します。り返す可能性があります。しに連絡するか、参加してなりますが、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。エピローグに連絡するか、参加しては進行中の作業です。共通のハンドブックは進行中の作業です。スキームのメンバーに連絡するか、参加してがあります。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して、再マップ

手順で問題でした。この時までに、がなかったかどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して NGC コードでは進行中の作業です。実行できないコミットおよびクは進行中の作業です。リー
ンアップアクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行します。

6.10.5.3 再マップされた M6 をテストする使用した iocontrol の歴史構成セレクター
操作のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。が変更する許可されたことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。チェンジャーを手伝うことができる場合は、動され、かすためのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。/

読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。確認されるように、スピンドルモーターへのなど、O-word 手順に連絡するか、参加して必要なすべてのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、行います。おそらく
motion.digital-*と motion-を手伝うことができる場合は、使用されします。 アナのロビーでログ-*IO ピン。 最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加して CHANGE_TOOL（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマン
ドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、すべてのハンドブックは進行中の作業です。移動され、と HAL のハンドブックは進行中の作業です。相互に接続できるモジュール作用されがすでに連絡するか、参加して完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしています。
通常、iocontrol は進行中の作業です。ここで概説されている場合は、ように連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、実行します。 ただし、HAL ピンを手伝うことができる場合は、小さな改善を要求刻

みに連絡するか、参加して動され、かす必要は進行中の作業です。もうありません。iocontrol に連絡するか、参加して残りのステップを完了してから、構成を使用してされている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、準備を手伝うことができる場合は、と変更する許可が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたことを手伝うことができる場合は、受けました。け
入れる場合は、ことだけです。

これは進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 iocontrol ピンが機能しなくなったしなくなったことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 したがって、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して
構成されました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、変更する許可を手伝うことができる場合は、すぐに連絡するか、参加して確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ように連絡するか、参加して iocontrol を手伝うことができる場合は、構成されました。します。

# loop change signals when remapping M6
net tool-change-loop iocontrol.0.tool-change iocontrol.0.tool-changed

何らかのハンドブックは進行中の作業です。理由でリミットスイッチをホームスイッチで Tx を手伝うことができる場合は、再マップ（準備を手伝うことができる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所する場合は、場合は、は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 iocontrol ピンもルを送信してくープする場合は、必要があ
ります。
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6.10.5.4 変更をテストする書いていて高速レートを変更する O-word 手順は構成レベルでは表示されますが、をテストする準備する
ncfiles / remap_lib / python-stdglue / stdglue.py に連絡するか、参加してある場合は、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。プロローグとエピローグは進行中の作業です。、いくつか

のハンドブックは進行中の作業です。公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされたパラメーターを手伝うことができる場合は、再マップ手順に連絡するか、参加して渡されると、します。
公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされたパラメーターは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。リマップに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、インタープリター内部変数に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、、リ

マッププロシージャに連絡するか、参加して表示される場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きローカルを送信してく変数です。 公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされたパラメータは進行中の作業です。、それぞれ
のハンドブックは進行中の作業です。プロローグで設定しました。され、エピローグで検査するアプリケーションされます。 それらは進行中の作業です。再マップ手順で変更する許可でき、変更する許可は進行中の作業です。
エピローグで取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれされます。 再マップ可能しなくなったな組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みコードのハンドブックは進行中の作業です。公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびパラメーターは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 T（prepare_prolog）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：＃<return>ツールを送信してく>、＃<return>ポケット>

 M6（change_prolog）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：＃<return>tool_in_spindle>、＃<return>selected_tool>、＃<return>current_pocket>、＃
<return>selected_pocket>

 M61（settool_prolog）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：＃<return>ツールを送信してく>、＃<return>ポケット>

 S（setspeed_prolog）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：＃<return>速度の成功を収めたものもありました。>

 F（setfeed_prolog）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：＃<return>feed>

追加してのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、表示する場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、それを手伝うことができる場合は、プロローグに連絡するか、参加して追加してする場合は、だけで済みます。みます。
実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。インタープリター内部が Python に連絡するか、参加して表示されます。

6.10.5.5 M6 をテストする含めるむ組み込みコードの代わりにみ取り込みみ取りコードに最小限の例の歴史変更をテストする加するえる
通常、コードを手伝うことができる場合は、再マッピングする場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。内部処理が完全に機に連絡するか、参加して無効になっていません。に連絡するか、参加してなる場合は、ことに連絡するか、参加して注

意が作成されました。してください。
ただし、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、ツールを送信してく長し続けるにつれて、プローブのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 M6 組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み実装にのハンドブックは進行中の作業です。周りに連絡するか、参加していくつか

のハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、だけで十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な場合は、がありますが、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み M6 のハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、保持ちました。
します。

これは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなシナのロビーでリオである場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、再マップされたコードのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み動され、作が再マッ
プ手順内で利用されできる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。 インタプリタは進行中の作業です。、動され、作を手伝うことができる場合は、再定しました。義するする場合は、ことに連絡するか、参加してなっている場合は、プ
ロシージャ内で再マップされたコードを手伝うことができる場合は、参照してください。している場合は、ことを手伝うことができる場合は、検出します。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。動され、
作が使用されされます。これは進行中の作業です。現します。在、セットに連絡するか、参加して対して有効になっていません。に連絡するか、参加してなっています：M6、M61、T、S、F）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 そ
うしないと、独自のハンドブックは進行中の作業です。再マップ手順内でコードを手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、とエラー、つまり再マッピングのハンドブックは進行中の作業です。再帰できますが、自動モーに連絡するか、参加してなる場合は、
ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
ビルを送信してくトインを手伝うことができる場合は、少なくともしひねる場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります（M6 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

REMAP=M6 modalgroup=6 ngc=mychange
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o<mychange> sub
M6 (use built in M6 behavior)
(.. move to tool length switch, probe and set tool length..)
o<mychange> endsub
m2

警告
組み合わせはエラーになる可能性があります。み込むことができまみコードを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が再定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義さすると標準的なきは、G コードまたは M コードに見つかりました先行ゼロを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定ししないでください。たと標準的な
えば、REMAP =M01...ではなく REMAP=M1..と標準的な言います。

組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みコードを手伝うことができる場合は、拡張を試すことが提する場合は、際ののハンドブックは進行中の作業です。独自のハンドブックは進行中の作業です。作業です。のハンドブックは進行中の作業です。推奨開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてである場合は、完全に機な構成されました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、configs / 

sim / axis / remap/extend-builtins ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

6.10.5.6 T（入力）準備）置換の歴史指定
デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。実装にに連絡するか、参加して自信してくがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、行う必要は進行中の作業です。ありません。 ただし、再マッピングは進行中の作業です。、
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。実装にのハンドブックは進行中の作業です。欠です。陥を補うために使用できます。を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、方法が求められました。でもあります。たとえば、「ツールを送信してくで準備を手伝うことができる場合は、された」ピンが設定しました。され
る場合は、までブロックは進行中の作業です。しないように連絡するか、参加してします。

たとえば、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してできます。-再マップされた T で、「tool-prepare」ピンに連絡するか、参加して相当する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、設
定しました。しますが、ここでは進行中の作業です。「toolprepared」を手伝うことができる場合は、待ちません-対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、再マップされた M6 で、「tool- O-

word 手順のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して「準備を手伝うことができる場合は、済みます。み」。
繰り返します。り返す可能性があります。しに連絡するか、参加してなりますが、iocontrol tool-prepare / tool-prepared ピンは進行中の作業です。未使用されで、motion。*ピンに連絡するか、参加して置されます。

き換に使用される、より安価なえられる場合は、ため、これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。ルを送信してくープする場合は、必要があります。
# loop prepare signals when remapping T
net tool-prep-loop iocontrol.0.tool-prepare iocontrol.0.tool-prepared

したがって、再マップされた T のハンドブックは進行中の作業です。セットアップは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
REMAP=T prolog=prepare_prolog epilog=prepare_epilog ngc=prepare

def prepare_prolog(self,**words):
try:

cblock = self.blocks[self.remap_level]
if not cblock.t_flag:

return "T requires a tool number"
tool = cblock.t_number
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if tool:
(status, pocket) = self.find_tool_pocket(tool)
if status != INTERP_OK:

return "T%d: pocket not found" % (tool)
else:

pocket = -1 # this is a T0 - tool unload
# these variables will be visible in the ngc oword sub
# as #<tool> and #<pocket> local variables, and can be
# modified there - the epilog will retrieve the changed
# values
self.params["tool"] = tool
self.params["pocket"] = pocket
return INTERP_OK

except Exception, e:
return "T%d/prepare_prolog: %s" % (int(words[’t’]), e)

最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。 ngc 準備を手伝うことができる場合は、手順も次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
o<prepare> sub
; returning a positive value to commit:
o<prepare> endsub [1]
m2

そしてエピローグ：
def prepare_epilog(self, **words):

try:
if self.return_value > 0:

self.selected_tool = int(self.params["tool"])
self.selected_pocket = int(self.params["pocket"])
emccanon.SELECT_POCKET(self.selected_pocket, self.selected_tool)
return INTERP_OK

else:
return "T%d: aborted (return code %.1f)" % (int(self.params["tool"]),self.  -

return_value)
except Exception, e:

return "T%d/prepare_epilog: %s" % (tool,e)
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prepare_prolog と prepare_epilog は進行中の作業です。、nc_files / remap_lib / python-stdglue/stdglue.py に連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するための
される場合は、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。接着きます剤の問題は次のように対処されます。のハンドブックは進行中の作業です。一部です。 このハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくは進行中の作業です。、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。標です。準的ライセンシーであるな再マッピング状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。を手伝うことができる場合は、一般に、軌道計画は、
的ライセンシーであるな方法が求められました。でカバーする場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。

6.10.5.7 エラー処理：中止スイッチの歴史処理
組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく変更する許可手順に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったに連絡するか、参加して対処する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。注意が作成されました。事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」がありま

す（たとえば、変更する許可中の作業です。に連絡するか、参加して Axis で Escape を手伝うことができる場合は、押すかす）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 再マップされた関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。これがないため、再
マップされたコードが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされた場合は、は進行中の作業です。、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるなクは進行中の作業です。リーンアップが必要に連絡するか、参加してなる場合は、場合は、があります。 
特に連絡するか、参加して、リマッププロシージャは進行中の作業です。、アボート後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してする場合は、ことが望みます。 キャリッジが正の限界に移動ましくないモーダルを送信してく設定しました。を手伝うことができる場合は、
確立する場合は、場合は、があります。 たとえば、リマップ手順に連絡するか、参加してモーションコード（G0、G1、G38 ..）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所があり、
リマップが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされた場合は、、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。モーダルを送信してくコードは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してなります。 ただし、リ
マップが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされたときに連絡するか、参加してモーダルを送信してくモーションを手伝うことができる場合は、キャンセルを送信してくする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

これを手伝うことができる場合は、行う方法が求められました。は進行中の作業です。、[RS274NGC]ON_ABORT_COMMAND 機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことです。 このハンドブックは進行中の作業です。 ini オプ
ションは進行中の作業です。、タスクは進行中の作業です。が何らかのハンドブックは進行中の作業です。理由でリミットスイッチをホームスイッチでプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったした場合は、に連絡するか、参加して実行される場合は、 Oワードプロシー
ジャ呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、指定しました。します。

[RS274NGC]
ON_ABORT_COMMAND=O <on_abort> call

提案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンされた on_abort プロシージャは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります（ニーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して適合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
o<on_abort> sub
G54 (origin offsets are set to the default)
G17 (select XY plane)
G90 (absolute)
G94 (feed mode: units/minute)
M48 (set feed and speed overrides)
G40 (cutter compensation off)
M5 (spindle off)
G80 (cancel modal motion)
M9 (mist and coolant off)
o<on_abort> endsub
m2

警告
これを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が含まれている場合は、め、O-word サブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で M2 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。しないでください。 見つかりましたつけに見つかりましたくいエラーが独立していない場合でも、発生します。 
たと標準的なえば、サブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で M2 を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すると標準的な、サブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、適切にサポートしていません。に見つかりました終了せず、メインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がではな
く、サブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、 NGC ファイルの制御がが独立していない場合でも、開いたままに見つかりましたなります。
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on_abort.ngc がインタープリターのハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、パスに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。っている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください（NC_FILES

ディレクは進行中の作業です。トリが内部プロシージャで乱する可能性があります。雑ではなく、妥協する必要はありません。に連絡するか、参加してならないように連絡するか、参加して推奨される場合は、場所：
SUBROUTINE_PATH）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 on_abort は進行中の作業です。、条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および付き数字きクは進行中の作業です。リーンアップに連絡するか、参加して使用されされる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、アボート
プロシージャを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す原因はを手伝うことができる場合は、示す単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてります。

そのハンドブックは進行中の作業です。手順のハンドブックは進行中の作業です。ステートメントは進行中の作業です。、通常、HAL ピンが適切に連絡するか、参加してリセットされる場合は、など、中の作業です。絶後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。がクは進行中の作業です。
リーンアップされている場合は、ことを手伝うことができる場合は、保証する正式な合意が作成されました。します。 例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、configs / sim / axis / remap/rack-

toolchange を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
エピローグから INTERP_ERROR を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すことに連絡するか、参加してよって再マップされたコードを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と（前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。

セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、on_abort プロシージャも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

6.10.5.8 エラー処理：再マップされたコード NGC プロシージャの歴史失われたとき敗
ハンドラープロシージャでエラー状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が発生し続けました。したと判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。した場合は、は進行中の作業です。、M2 を手伝うことができる場合は、使用されしてハンドラーを手伝うことができる場合は、
終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしないでください。上記を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

オペレーターのハンドブックは進行中の作業です。エラーメッセージを手伝うことができる場合は、表示して現します。在のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、だけで十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な場合は、は進行中の作業です。、
（abort、<return>message>）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されして、ハンドラーを手伝うことができる場合は、エラーメッセージで終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。よ
うに連絡するか、参加して、テキスト内のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字き、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字き、ini、および HAL パラメーターを手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ことができる場合は、
ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください（tests / interp / abort-hot-comment / test.ngc も参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

o100 if [..] (some error condition)
(abort, Bad Things! p42=#42 q=#<q> ini=#<_ini[a]x> pin=#<_hal[component.pin])
o100 endif

Note

ini お勧めします。よび側面図を指します。HAL 変数の拡張はオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、であり、INI ファイルの制御がで無効にする必要があります。 ドライバーがに見つかりましたすること標準的なが独立していない場合でも、できます
よりきめ細については、かい回りまたは反復アクは進行中の作業です。ションが必要な場合は、は進行中の作業です。、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、で説明したこのペーパーを参照してください。したイディオムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されしてください。
 エラー状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、通知りません。する場合は、だけのハンドブックは進行中の作業です。場合は、でも、エピローグ関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、定しました。義するします
 ハンドラーから負ののハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、渡されると、してエラーを手伝うことができる場合は、通知りません。します
 エピローグ関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。戻ると、り値を手伝うことができる場合は、調べます。
 必要な回りまたは反復アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行します
 ハンドラーからエラーメッセージ文字列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。これに連絡するか、参加してより、インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。エラー

メッセージが設定しました。され、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます（（abort、message =

このハンドブックは進行中の作業です。エラーメッセージは進行中の作業です。 UI に連絡するか、参加して表示され、INTERP_ERROR を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すと、このハンドブックは進行中の作業です。エラーは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ランタイ
ムのメンバーに連絡するか、参加してエラーと同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して処理されます。
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（abort、msg）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とエピローグからのハンドブックは進行中の作業です。 INTERP_ERROR のハンドブックは進行中の作業です。戻ると、りのハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加してより、定しました。義するされている場合は、場合は、
は進行中の作業です。 ON_ABORT ハンドラーも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください（前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

6.10.6 他のの変更既存の変更コードの変更再マップマッピング：送り速度を設定するS、M0、M1、M60

1.1.1.1 自動きギア選択された平面は S をテストする再マッピングします（入力）スピンドル速度をテストする設定します）v

再マップされた S コードのハンドブックは進行中の作業です。潜在的ライセンシーであるな用され途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのためは進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじた自動され、ギア選択されましです。 再マップ手順では進行中の作業です。、
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ギア設定しました。を手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提として達成されました。可能しなくなったな望みます。 キャリッジが正の限界に移動ましい速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、テストし、そうでない場合は、は進行中の作業です。ギアを手伝うことができる場合は、適切に連絡するか、参加して変
更する許可します。

6.10.6.1 M0、M1、M60 の歴史動き作をテストする調整する
M0 / M1 を手伝うことができる場合は、再マッピングする場合は、ユースケースは進行中の作業です。、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりする場合は、ことです。 

たとえば、M0 または進行中の作業です。 M1 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。に連絡するか、参加してスピンドルを送信してく、ミスト、フラッドを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してし、プ
ログラムのメンバーに連絡するか、参加してが再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされたときに連絡するか、参加してこれらのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加して戻ると、すことが望みます。 キャリッジが正の限界に移動ましい場合は、があります。

それを手伝うことができる場合は、行う完全に機な例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、上記のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して M1 を手伝うことができる場合は、適応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもさせる場合は、 configs / sim / axis / remap 

/extend-builtins/を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

6.10.7 新しいしい電気環境向けの設計Gコードサイクルの変更作モード成
ここで使用されされている場合は、 G コードサイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して動され、作する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しで、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、単な方法が求められました。語を提案し、が収めたものもありました。集され、G コードサイクは進行中の作業です。ルを送信してくが実行されます。
 後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。行がこのハンドブックは進行中の作業です。コードに連絡するか、参加して適用され可能しなくなったなパラメータワードを手伝うことができる場合は、継続するためのコードを作成しました。している場合は、が、新しいバージョンのしい G コードがない

場合は、は進行中の作業です。、それに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてパラメータが変更する許可された状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 G コードが再実行されます。
例としては、：次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 ini セグメントを手伝うことができる場合は、持ちました。つ再マップされた G コードサイクは進行中の作業です。ルを送信してくとして G84.3 が定しました。義するされている場合は、と
仮定しました。します（cycle_prolog および cycle_epilog のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、な説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ここを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

[RS274NGC]
# A cycle with an oword procedure: G84.3 <X- Y- Z- Q- P->
REMAP=G84.3 argspec=xyzabcuvwpr prolog=cycle_prolog ngc=g843 epilog=cycle_epilog 
modalgroup  -
=1

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、実行します。
g17
(1) g84.3 x1 y2 z3 r1
(2) x3 y4 p2
(3) x6 y7 z5
(4) G80
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次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。原因はに連絡するか、参加してなります（平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がが XY である場合は、ため、R は進行中の作業です。粘着きます性があります。があり、Z は進行中の作業です。粘着きます性があります。がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。し
てください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
1. g843.ngc は進行中の作業です。、単な方法が求められました。語を提案し、 x = 1、y = 2、z = 3、r=1 で呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
2. g843.ngc は進行中の作業です。、単な方法が求められました。語を提案し、 x = 3、y = 4、z = 3、p = 2、r=1 で呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
3. g843.ngc は進行中の作業です。、単な方法が求められました。語を提案し、 x = 6、y = 7、z = 3、r=1 で呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
4. G84.3 サイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。キャンセルを送信してくされます。

これは進行中の作業です。、新しいバージョンのしいサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、だけでなく、サイクは進行中の作業です。ルを送信してくとして動され、作しない既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 G コードを手伝うことができる場合は、再
パッケージ化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な方法が求められました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 たとえば、G33.1 リジッドタッピングコードは進行中の作業です。サ
イクは進行中の作業です。ルを送信してくとして動され、作しません。 このハンドブックは進行中の作業です。ようなラッパーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、G33.1 を手伝うことができる場合は、使用されしながら、サイクは進行中の作業です。ルを送信してくと
して動され、作する場合は、新しいバージョンのしいコードを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して作成されました。できます。

このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、configs / sim / axis / remap/cycle を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
2 つのハンドブックは進行中の作業です。サイクは進行中の作業です。ルを送信してくが含まれています。まれています。1 つは進行中の作業です。上記のハンドブックは進行中の作業です。ような NGC プロシージャを手伝うことができる場合は、使用されし、もう 1 つは進行中の作業です。
Python のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されしたサイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、です。

6.10.8 組み込みみ込みみPythonの変更構成
Python プラグインは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して構成されました。されている場合は、場合は、、インタープリターとタスクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するための

する場合は、ため、ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して独自のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション PYTHON があります。
1.1.1.1 Python プラグイン：ini ファイルの歴史構成セレクター

[PYTHON]

TOPLEVEL=<return>filename>

起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して実行する場合は、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 Python スクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく名。 このハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リプトは進行中の作業です。、パッケージ
名のハンドブックは進行中の作業です。構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、役割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これを手伝うことができる場合は、果たします。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

PATH_PREPEND=<return>directory>

このハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して PYTHON_PATH を手伝うことができる場合は、追加してします。 繰り返します。り返す可能性があります。しグルを送信してくープ。
PATH_APPEND=<return>directory>

このハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、 PYTHON_PATH に連絡するか、参加して追加してします。 繰り返します。り返す可能性があります。しグルを送信してくープ。
LOG_LEVEL=<return>integer>

プラグイン関である米国国立標準技術研究所連のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。ログレベルを送信してく。 問題でした。この時までに、が疑われる場合は、場合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、増やしてくだ
さい。 非常に連絡するか、参加して冗長し続けるにつれて、に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。

RELOAD_ON_CHANGE=[0|1]
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ファイルを送信してくが変更する許可された場合は、は進行中の作業です。、TOPLEVEL スクは進行中の作業です。リプトを手伝うことができる場合は、リロードします。 デバッグに連絡するか、参加しては進行中の作業です。便
利ですが、現します。在、実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。オーバーヘッドが発生し続けました。します。 本番構成されました。では進行中の作業です。これを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してしま
す。

PYTHON_TASK=[0|1]

Python タスクは進行中の作業です。プラグインを手伝うことができる場合は、起動され、します。実験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度の的ライセンシーであるです。 xxx を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

6.10.8.1 インタプリタからの歴史 Python ステートメントの歴史実行
コマンドのハンドブックは進行中の作業です。アドホックは進行中の作業です。実行のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して、Pythonホットコメントが追加してされました。 Python のハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。

デフォルを送信してくトで stdout に連絡するか、参加して送られる場合は、ため、結果を手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウから LinuxCNC を手伝うことができる場合は、
起動され、する場合は、必要があります。 例としては、（例としては、：MDI ウィンドウ内）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：

;py,print 2*3

インタープリターインスタンスは進行中の作業です。ここでは進行中の作業です。 self として使用されできる場合は、ため、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、こ
ともできます。

;py,print self.tool_table[0].toolno

emcStatus構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーに連絡するか、参加してもアクは進行中の作業です。セスできます。
;py,from emctask import *
;py,print emcstat.io.aux.estop

6.10.9 RS274NGCインタープリターでアーク電圧を読み取るの変更組み込みみ込みみPythonの変更プログラミング
1.1.1.1 Python プラグインの歴史名前空間の動き
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。空間が経つにつれては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して配置されます。される場合は、ことが期のスポンサーシップにより待されます。
oword

このハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し可能しなくなったオブジェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。すべて、PythonO-word プロシージャのハンドブックは進行中の作業です。候補
です。 同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 NGC プロシージャを手伝うことができる場合は、テストする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、Python oword モジュールを送信してくがチェッ
クは進行中の作業です。される場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。実際の、oword のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、同じベース名のハンドブックは進行中の作業です。 NGC ファイルを送信してく
を手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してします。

remap

argspec prolog、epilog、または進行中の作業です。 python オプションで参照してください。される場合は、 Python呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し可能しなくなったオブ
ジェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。、ここに連絡するか、参加してある場合は、と予想されます。

namedparams
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このハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 Python 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。空間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、拡張を試すことが提
または進行中の作業です。再定しました。義するします。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされたパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。追加してを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

task

ここでは進行中の作業です。、タスクは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し可能しなくなったオブジェクは進行中の作業です。トが期のスポンサーシップにより待されます。

6.10.9.1 Python から見たインタプリタたインタプリタ
インタプリタは進行中の作業です。、src / emc /rs274ngc で定しました。義するされている場合は、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 C++クは進行中の作業です。ラス（Interp）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 概念について説明します。的ライセンシーである

に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 oword。<return>function>および remap。<return>function> Python呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。 Interp クは進行中の作業です。ラス
のハンドブックは進行中の作業です。メソッドですが、このハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるな Python定しました。義するは進行中の作業です。なく（Boost.Python ラッパーインスタンス
です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターとしてを手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてります。 内部に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。

6.10.9.2 インタープリター__init__および速度オーバーライドスイッチ__delete__関数の読み取り
TOPLEVEL モジュールを送信してくが関である米国国立標準技術研究所数__init__を手伝うことができる場合は、定しました。義するしている場合は、場合は、、インタープリターが完全に機に連絡するか、参加して構成されました。される場合は、

と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます（ini ファイルを送信してくが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。がワールを送信してくドモデルを送信してくと同期のスポンサーシップによりされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
TOPLEVEL モジュールを送信してくが関である米国国立標準技術研究所数__delete__を手伝うことができる場合は、定しました。義するしている場合は、場合は、、インタプリタがシャットダウンさ

れる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。、および永続するためのコードを作成しました。パラメータが PARAMETER_FILE に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされた後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して 1回りまたは反呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
注_現します。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。、__ delete__ハンドラーは進行中の作業です。、gcode モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。インポートに連絡するか、参加してよって作成されました。されたイ

ンタープリターインスタンスでは進行中の作業です。機能しなくなったしません。 そこで同等のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったが必要な場合は、（ほとんどありま
せん）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、Pythonatexit モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、検討してください。

# this would be defined in the TOPLEVEL module
def __init__(self):

# add any one-time initialization here
if self.task:
# this is the milltask instance of interp

pass
else:

# this is a non-milltask instance of interp
pass

def __delete__(self):
# add any cleanup/state saving actions here
if self.task: # as above

pass
else:

pass
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このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、たとえば remap または進行中の作業です。 oword 関である米国国立標準技術研究所数で後の月曜日に開催されました。で必要に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、、Python側のハンドブックは進行中の作業です。属性があります。を手伝うことができる場合は、
初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みし、PARAMETER_FILE が提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとまたは進行中の作業です。復元できるようにします。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできま
す。
ミルを送信してくタスクは進行中の作業です。インタープリターインスタンスでのハンドブックは進行中の作業です。み発生し続けました。する場合は、セットアップまたは進行中の作業です。クは進行中の作業です。リーンアップアクは進行中の作業です。

ションがある場合は、場合は、（gcode Python モジュールを送信してくに連絡するか、参加してあり、プレビュー/進行状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。のハンドブックは進行中の作業です。表示目を集めた的ライセンシーであるを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、イ
ンタープリターインスタンスとは進行中の作業です。対照してください。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、これは進行中の作業です。評価なする場合は、ことでテストできます。 self.task。

__init__と__delete__のハンドブックは進行中の作業です。使用され例としては、は進行中の作業です。、configs / sim / axis / remap / cycle / python / toplevel.py に連絡するか、参加してあり、
ncfiles / remap_lib / python-stdglue / stdglue.py でサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、処理する場合は、ために連絡するか、参加して必要な属性があります。を手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みしま
す（そして configs/に連絡するか、参加してインポートします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 sim / axis / remap / cycle / ython / remap.py）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

6.10.9.3 呼び出してください。 可能ではありますが、面倒です。び速度オーバーライドスイッチ出し規約：NGC から Python

Python コードは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。で NGC から呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
 通常のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加して実行中の作業です。：

- O <return>proc>呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しのハンドブックは進行中の作業です。ような O-word呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しが実行され、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 oword.proc が定しました。義するされ、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し
可能しなくなったである場合は、場合は、

- ; py、<return>Python ステートメント>のハンドブックは進行中の作業です。ようなコメントが実行されたとき
 再マップされたコードのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。：任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 prolog =、python =、epilog=ハンドラー。
O-wordPython サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し
引き起こします。数：
self

インタプリタインスタンス
*args

実際ののハンドブックは進行中の作業です。位置されます。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。リスト。 実際ののハンドブックは進行中の作業です。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。数は進行中の作業です。異なります。なる場合は、場合は、がある場合は、ため、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。宣言を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が最適です。

# this would be defined in the oword module
def mysub(self, *args):
print "number of parameters passed:", len(args)
for a in args:
print a

O-word Python サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。戻ると、り値NGC プロシージャが値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すのハンドブックは進行中の作業です。と同じように連絡するか、参加して、O-

wordPython サブルを送信してくーチンも戻ると、ります。 彼はらは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、期のスポンサーシップにより待されています：
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 値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。さない（return ステートメントまたは進行中の作業です。値なし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 float または進行中の作業です。 int値
 文字列を維持します。 それ。これは進行中の作業です。エラーメッセージである場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったしてください。 

（abort、msg）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったします。
そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。戻ると、り値タイプでは進行中の作業です。、Python例としては、外が発生し続けました。します。
呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。 NGC環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、使用されできます。
#<return>_value>

最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されたプロシージャに連絡するか、参加してよって返す可能性があります。される場合は、値。 起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して 0.0 に連絡するか、参加して初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされます。 
Interp で self.return_value（float）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされます。

#<return>_value_returned>

最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されたプロシージャが明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるな値で return`または進行中の作業です。`endsub を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。したことを手伝うことができる場合は、示し
ます。 true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1.0。 呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しごとに連絡するか、参加して 0.0 に連絡するか、参加して設定しました。します。 Interp で公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされたのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。
self.value_returned（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所でした。

例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、tests / interp/value-returned も参照してください。してください。
prolog=および epilog=サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し規約しています。引き起こします。数は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
self

インタプリタインスタンス
words

キーワードパラメータ辞書。 argspec が存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。それに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。
から収めたものもありました。集され、便宜上辞書に連絡するか、参加して渡されると、されます（単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。から直接取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、こ
ともできますが、これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。内部に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、知りません。識が必要です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 argspec が
渡されると、されなかった場合は、、または進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。みが指定しました。され、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してこれ
らのハンドブックは進行中の作業です。値が存のユーザーインターフェースと在しなかった場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。 dict は進行中の作業です。空です。 単な方法が求められました。語を提案し、名は進行中の作業です。小さな改善を要求文字に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なされます。

呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し例としては、：
def minimal_prolog(self, **words): # in remap module
print len(words)," words passed"
for w in words:
print "%s: %s" % (w, words[w])
if words[’p’] < 78: # NB: could raise an exception if p were optional
return "failing miserably"
return INTERP_OK

戻ると、り値：
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INTERP_OK

成されました。功したらこれを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 これを手伝うことができる場合は、インタプリタからインポートする場合は、必要があります。
"a message text"

ハンドラーから文字列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すということは進行中の作業です。、これがエラーメッセージである場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。し、
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったします。 （abort、msg）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったします。

python=サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し規約しています。引き起こします。数は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
self

インタプリタインスタンス
words

キーワードパラメータ辞書。 プロローグおよびエピローグと同じ kwargs辞書（上記を手伝うことができる場合は、参
照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。 python=関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
def useless(self, **words): # in remap module
return INTERP_OK

戻ると、り値：
INTERP_OK

成されました。功したらこれを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。す
"a message text"

ハンドラーから文字列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すということは進行中の作業です。、これがエラーメッセージである場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。し、
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったします。 （abort、msg）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったします。

ハンドラーがキューバスター操作（ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可、プローブ、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、実行する場合は、必要
がある場合は、場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステートメントで実行を手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ことに連絡するか、参加してなっています。
INTERP_EXECUTE_FINISH を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します

これは進行中の作業です。、先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったし、キューに連絡するか、参加して入れられたすべてのハンドブックは進行中の作業です。操作を手伝うことができる場合は、実行し、キューバスター操作
を手伝うことができる場合は、実行し、インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、マシンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。と同期のスポンサーシップによりさせてから、インタープリターに連絡するか、参加して
続するためのコードを作成しました。行する場合は、ように連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、送る場合は、タスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、送ります。 このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで、yield..ステートメントに連絡するか、参加して
続するためのコードを作成しました。くステートメントで関である米国国立標準技術研究所数が再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされます。

キューバスターのハンドブックは進行中の作業です。処理：プローブ、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可、および HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。待機キューバスターは進行中の作業です。、そ
のハンドブックは進行中の作業です。ような操作が呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出された時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでプロシージャを手伝うことができる場合は、中の作業です。断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、ため、インタープリター synch（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。
でプロシージャを手伝うことができる場合は、再起動され、する場合は、必要があります。 これが発生し続けました。した場合は、、プロシージャは進行中の作業です。、再起動され、され
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たかどうか、およびどこから続するためのコードを作成しました。行する場合は、かを手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、必要があります。 Python ジェネレーターメソッドは進行中の作業です。、
プロシージャのハンドブックは進行中の作業です。再起動され、を手伝うことができる場合は、処理する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。

これは進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。リスタートポイントでのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しのハンドブックは進行中の作業です。継続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、示しています。
def read_pin(self,*args):
# wait 5secs for digital-input 00 to go high
emccanon.WAIT(0,1,2,5.0)
# cede control after executing the queue buster:
yield INTERP_EXECUTE_FINISH
# post-sync() execution resumes here:
pin_status = emccanon.GET_EXTERNAL_DIGITAL_INPUT(0,0);
print "pin status=",pin_status

注意して使用してください。
歩留まり機能は壊れやすいです。 以下の制限は、まり機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がは壊れやすいです。 以下の制限は、れやすいです。 以下の制限り、引き続き使用できます。は、yieldINTERP_EXECUTE_FINISH の使用できます。に見つかりました適用できます。されます。

 イールを送信してくド INTERP_EXECUTE_FINISH を手伝うことができる場合は、実行する場合は、 Python コードは進行中の作業です。、リマッププロシージャのハンドブックは進行中の作業です。一
部である場合は、必要があります。 イールを送信してくドは進行中の作業です。 Python のハンドブックは進行中の作業です。 oword プロシージャでは進行中の作業です。機能しなくなったしません。

 通常のハンドブックは進行中の作業です。 Python のハンドブックは進行中の作業です。 yield ステートメントとは進行中の作業です。異なります。なり、yieldINTERP_EXECUTE_FINISH ステートメ
ントを手伝うことができる場合は、含まれています。む Python リマップサブルを送信してくーチンは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。さない場合は、があります。

 イールを送信してくドに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。くコードは進行中の作業です。、self.execute（ "<return>mdi command>"）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、インタープリターを手伝うことができる場合は、再
帰できますが、自動モー的ライセンシーであるに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出さない場合は、があります。 これは進行中の作業です。インタプリタのハンドブックは進行中の作業です。アーキテクは進行中の作業です。チャ上のハンドブックは進行中の作業です。制限など、であり、
大幅に高まり始めています。な再設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。なしでは進行中の作業です。修正できません。

6.10.9.4 呼び出してください。 可能ではありますが、面倒です。び速度オーバーライドスイッチ出し規約：Python から NGC

NGC コードは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加して Python から実行されます。
 メソッド self.execute（<return>NGC コード> [、<return>行番号すべてを外部とリンクする>]）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が実行されます
 再マップされたコードのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。に連絡するか、参加して、prolog =関である米国国立標準技術研究所数が定しました。義するされている場合は、場合は、、ngc=で指定しました。された

NGC プロシージャがそのハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行されます。
プロローグハンドラーは進行中の作業です。ハンドラーを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しませんが、たとえば事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされたローカルを送信してくパラ

メーターを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、を手伝うことができる場合は、準備を手伝うことができる場合は、します。
パラメータを手伝うことができる場合は、プロローグに連絡するか、参加して挿入し、エピローグで取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、概念について説明します。的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、プロローグとエピローグは進行中の作業です。、

O-word プロシージャと同じ呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しレベルを送信してくで実行されます。つまり、サブルを送信してくーチン呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しが設定しました。
された後の月曜日に開催されました。、サブルを送信してくーチン endsub または進行中の作業です。 return のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して実行されます。
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これは進行中の作業です。、プロローグで作成されました。されたローカルを送信してく変数が O-word プロシージャのハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してく変数に連絡するか、参加してなり、エ
ピローグのハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して O-word プロシージャで作成されました。されたローカルを送信してく変数に連絡するか、参加して引き起こします。き続するためのコードを作成しました。きアクは進行中の作業です。セスできる場合は、こと
を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

self.params 配列を維持します。 それは進行中の作業です。、番号すべてを外部とリンクする付き数字きおよび名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりと設定しました。を手伝うことができる場合は、処理します。 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
付き数字きパラメーターが_（アンダースコア）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で始するために、結果としてまる場合は、場合は、、それは進行中の作業です。グローバルを送信してくパラメーターである場合は、と見したのはそこでした。
なされます。 そうでない場合は、は進行中の作業です。、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。プロシージャに連絡するか、参加して対してローカルを送信してくです。 また、1..30 のハンドブックは進行中の作業です。
範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字きパラメーターは進行中の作業です。、ローカルを送信してく変数のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して扱う必要があります（われます。 元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、O-word プロシー
ジャからのハンドブックは進行中の作業です。 return/endsub で復元できるようにします。されます。

これは進行中の作業です。、O-word プロシージャへのハンドブックは進行中の作業です。、または進行中の作業です。 O-word プロシージャからのハンドブックは進行中の作業です。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。挿入と抽出を手伝うことができる場合は、
示す再マップされたコードのハンドブックは進行中の作業です。例としては、です。

REMAP=m300 prolog=insert_param ngc=testparam epilog=retrieve_param modalgroup=10

def insert_param(self, **words): # in the remap module
print "insert_param call level=",self.call_level
self.params["myname"] = 123
self.params[1] = 345
self.params[2] = 678
return INTERP_OK
def retrieve_param(self, **words):
print "retrieve_param call level=",self.call_level
print "#1=", self.params[1]
print "#2=", self.params[2]
try:
print "result=", self.params["result"]
except Exception,e:
return "testparam forgot to assign #<result>"
return INTERP_OK

o<testparam> sub
(debug, call_level=#<_call_level> myname=#<myname>)
; try commenting out the next line and run again
#<result> = [#<myname> * 3]
#1 = [#1 * 5]
#2 = [#2 * 3]
o<testparam> endsub
m2
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self.params（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、現します。在定しました。義するされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。変数名のハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 myname は進行中の作業です。ローカ
ルを送信してくである場合は、ため、エピローグが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と消えます。

Python からのハンドブックは進行中の作業です。インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、Python コードからインタープリターを手伝うことができる場合は、再
帰できますが、自動モー的ライセンシーであるに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことができます。

self.execute(<NGC code>[,<line number>])

例としては、：
self.execute("G1 X%f Y%f" % (x,y))
self.execute("O <myprocedure> call", currentline)

戻ると、り値が<return>INTERP_MIN_ERROR である場合は、ことを手伝うことができる場合は、テストする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。
execute（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ステートメントを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して InterpreterException を手伝うことができる場合は、トラップす
る場合は、方がおそらく簡単な方法が求められました。です。

警告
この場合でも、、前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませのセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で説明するしたパラメーターの挿入/取得された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：方法を下位レベルの制御がは機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしません。 単になります。 数字（純にしておくことを強くお勧めします。な NGCコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、
ドまたはプロシージャ呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構しと標準的なプロシージャへの高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がなインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トロスの動き。ペクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行するだけで十分は、で
あり、ローカルの制御がの名前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませ付けられている場合）がきパラメータを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が渡す必要はありません。 再帰呼び出し機能は壊れやすいです。す必要はありません。 再帰呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構し機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がは壊れやすいです。 以下の制限は、れやすいです。

execute（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。インタープリター例としては、外 interpreter.throw_exceptions がゼロ以外（デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
で、self.execute（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がエラーを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すと、例としては、外 InterpreterException が発生し続けました。します。 
InterpreterException に連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。属性があります。があります。
line_number

エラーが発生し続けました。した場所
line_text

エラーのハンドブックは進行中の作業です。原因はとなる場合は、 NGC ステートメント
error_message

通訳またはタスクプラン者であるのハンドブックは進行中の作業です。エラーメッセージ
エラーは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 Python のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。でトラップできます。

import interpreter
interpreter.throw_exceptions = 1
...
try:
self.execute("G3456") # raise InterpreterException

535



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

except InterpreterException,e:
msg = "%d: ’%s’ - %s" % (e.line_number,e.line_text, e.error_message)
return msg # replace builtin error message

キヤノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているンキヤノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているンレイヤーは進行中の作業です。事実上すべて無料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったです。 例としては、：
import emccanon
def example(self,*args):
....
emccanon.STRAIGHT_TRAVERSE(line,x0,y0,z0,0,0,0,0,0,0)
emccanon.STRAIGHT_FEED(line,x1,y1,z1,0,0,0,0,0,0)
...
return INTERP_OK

実際ののハンドブックは進行中の作業です。 canon 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、src / emc / nml_intf / canon.hh で宣言され、src / emc / task/emccanon.cc に連絡するか、参加して実
装にされています。 Python 関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。実装には進行中の作業です。、src / emc / rs274ncg/canonmodule.cc に連絡するか、参加してあります。

6.10.9.5 内のファイルの一覧表示蔵モジュールモジュール
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくが組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。まれています。
interpreter

Interp クは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。内部を手伝うことができる場合は、公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。 src / emc / rs274ngc / interpmodule.cc、および tests / 

remap/introspect回りまたは反帰できますが、自動モーテストを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
emccanon

src / emc / task/emccanon.cc のハンドブックは進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。
emctask

emcStatus クは進行中の作業です。ラスインスタンスを手伝うことができる場合は、公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。 src / emc / task/taskmodule.cc を手伝うことができる場合は、参照してください。してく
ださい。 ユーザーインターフェイスに連絡するか、参加して使用されされる場合は、 gcode モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。存のユーザーインターフェースと在
しません。インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。 milltask インスタンスに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み存のユーザーインターフェースと在します。

6.10.10 事前の変更定義コマンドさ制御の種類れた名前の変更付きパラメーターの変更追加
インタープリターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、NGC言語を提案し、レベルを送信してくから内部状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
付き数字きパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。セットが付き数字属しています。 これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用されでグローバルを送信してくで
ある場合は、ため、に連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、ことは進行中の作業です。できません。
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namedparams モジュールを送信してくで関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ことに連絡するか、参加してより、追加してのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、追加してできます。 関である米国国立標準技術研究所
数のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、新しいバージョンのしい定しました。義する済みます。みのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、定しました。義するします。これは進行中の作業です。、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。式に公開されました。で参照してください。
できる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラメーターを手伝うことができる場合は、追加してまたは進行中の作業です。再定しました。義するする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してします。

 インタプリタが見したのはそこでした。つけられる場合は、ように連絡するか、参加して namedparams モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してします
 関である米国国立標準技術研究所数ごとに連絡するか、参加して新しいバージョンのしいパラメータを手伝うことができる場合は、定しました。義するします（以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、パラメーターと

して self（インタープリターインスタンス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ため、aribtrary状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスできます。
 任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 Python 機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されして値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すことができます。

 TOPLEVEL スクは進行中の作業です。リプトからそのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートします
# namedparams.py
# trivial example
def _pi(self):
return 3.1415926535

#<circumference> = [2 * #<radius> * #<_pi>]

namedparams.py のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、float または進行中の作業です。 int値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すことが期のスポンサーシップにより待されています。 文字列を維持します。 それが返す可能性があります。された
場合は、、これに連絡するか、参加してよりインタープリターのハンドブックは進行中の作業です。エラーメッセージが設定しました。され、実行が中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。

これは進行中の作業です。グローバルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 RS274NGC 規則のため、機械が要求された送りである場合は、ため、先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加してアンダースコアが付き数字いた関である米国国立標準技術研究所数がパラメー
ターとして追加してされます。

namedparams モジュールを送信してくに連絡するか、参加して同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 Python 関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことに連絡するか、参加してより、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた
パラメーターを手伝うことができる場合は、再定しました。義するする場合は、ことができます。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して警告してください。が発生し続けました。します。
上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。それほど有用されでは進行中の作業です。ありませんが、ほとんどすべてのハンドブックは進行中の作業です。インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。内部状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して

Python からアクは進行中の作業です。セスできる場合は、ため、このハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。述された語を提案し、を手伝うことができる場合は、定しました。義するできる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 も
う少なくともし高度の成功を収めたものもありました。な例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、tests / remap/predefined-named-params を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

6.10.11 標準の接着剤ルーチンの変更接着剤ルーチンルーチとのインタプリタの相互作用ン
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。再マッピングタスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位ている場合は、ため、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。 Python モジュールを送信してくで作業です。中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プロロー

グルを送信してくーチンとエピローグルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。収めたものもありました。集を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてしました。 これらは進行中の作業です。現します。在、ncfiles / remap_lib / 

python-stdglue / stdglue.py に連絡するか、参加してあり、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
1.1.1.1 T：prepare_prolog と prepare_epilog

これらは進行中の作業です。、TxToolPrepare のハンドブックは進行中の作業です。 NGC プロシージャを手伝うことができる場合は、ラップします。
prepare_prolog のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ション以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターが NGC プロシージャーに連絡するか、参加して表示されます。
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 ＃<return>tool>-Tワードのハンドブックは進行中の作業です。パラメータ
 ＃<return>ポケット>-対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ポケット
ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする 0 が要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた場合は、（ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。アンロードを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ポケットは進行中の作業です。-1 として
渡されると、されます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 T パラメータとして工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするが指定しました。されていません
 ツールを送信してくがツールを送信してくテーブルを送信してくに連絡するか、参加して見したのはそこでした。つかりません。
[EMCIO] RANDOM_TOOLCHANGER = 1 パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。しない限など、り、工具のパラメータ化されたリスとポケット番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。同じ
であり、工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ポケット番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。無視される場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 これは進行中の作業です。現します。在制限など、です。
P R E PA RE_EPILOG のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ション
 NGC プロシージャは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すことが期のスポンサーシップにより待されます。そうでない場合は、、戻ると、り値を手伝うことができる場合は、含まれています。むエラー

メッセージが表示され、インタプリタは進行中の作業です。中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。
 NGC プロシージャが T コマンド（組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。 T動され、作を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、実行した場合は、、それ以上のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。

ションは進行中の作業です。実行されません。 これは進行中の作業です。、たとえば、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ステートメントのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してある場合は、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。動され、
作を手伝うことができる場合は、最小さな改善を要求限など、に連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。

 それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、＃<return>tool>および＃<return>pocket>パラメーターは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。パラメーター空間が経つにつれてか
ら抽出されます。 これは進行中の作業です。、NGC プロシージャがこれらのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、可能しなくなった性があります。があり、エピロー
グが変更する許可された値を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があに連絡するか、参加して入れる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、Canon コマンド SELECT_POCKET（＃<return>pocket>、＃<return>tool>）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が実行されます。

6.10.11.1 M6：change_prolog および速度オーバーライドスイッチ change_epilog

これらは進行中の作業です。、M6ツールを送信してく変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。 NGC 手順を手伝うことができる場合は、ラップします。
C H A NG E_PROLOG のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ション

 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。手順は進行中の作業です。、iocontrol-v2 コンポーネントが使用されされている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み適用されできます。
- パラメーター 5600（障害インジケーター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がゼロより大きい場合は、、これは進行中の作業です。 Toolchanger のハンドブックは進行中の作業です。障害
を手伝うことができる場合は、示し、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して処理されます。
- パラメータ 5601（エラーコード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が負ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。ハードフォールを送信してくトを手伝うことができる場合は、示し、プロローグは進行中の作業です。
エラーメッセージで中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。
- パラメータ 5601（エラーコード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がゼロより大きい場合は、、これは進行中の作業です。ソフト障害を手伝うことができる場合は、示します。 情
報が含まれています。メッセージが表示され、プロローグが続するためのコードを作成しました。行されます。

 ポケットが選択されましされる場合は、原因はとなる場合は、先行する場合は、 T コマンドがなかった場合は、、プロローグは進行中の作業です。エラーメッ
セージで中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。
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 カッター半径と長さを含めること補正がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、プロローグは進行中の作業です。エラーメッセージで中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。パラメータが NGC プロシージャに連絡するか、参加してエクは進行中の作業です。スポートされます。
 ＃<return>tool_in_spindle>：現します。在ロードされている場合は、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする
 ＃<return>selected_tool>：選択されましされたツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする
 ＃<return>selected_pocket>：選択されまししたツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ポケット番号すべてを外部とリンクする
C H AN GELILONG のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ション
 NGC プロシージャは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すことが期のスポンサーシップにより待されます。そうでない場合は、、戻ると、り値を手伝うことができる場合は、含まれています。むエラー

メッセージが表示され、インタプリタは進行中の作業です。中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。
 パラメーター 5600（障害インジケーター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がゼロより大きい場合は、、これは進行中の作業です。 Toolchanger障害を手伝うことができる場合は、
示し、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して処理されます（iocontrol-v2 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
- パラメータ 5601（エラーコード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が負ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。ハードフォールを送信してくトを手伝うことができる場合は、示し、エピローグは進行中の作業です。
エラーメッセージで中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。
- パラメータ 5601（エラーコード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がゼロより大きい場合は、、これは進行中の作業です。ソフト障害を手伝うことができる場合は、示します。 情
報が含まれています。メッセージが表示され、エピローグが続するためのコードを作成しました。行されます。

 NGC プロシージャが M6 コマンド（組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。 M6動され、作を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、実行した場合は、、それ以上のハンドブックは進行中の作業です。ア
クは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。実行されません。 これは進行中の作業です。、たとえば、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ステートメントのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してある場合は、組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。
動され、作を手伝うことができる場合は、最小さな改善を要求限など、に連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。

 それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、＃<return>selected_pocket>パラメーターは進行中の作業です。、サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。パラメータースペース
から抽出され、インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。 current_pocket 変数を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 このハンドブックは進行中の作業です。
場合は、も、プロシージャは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、可能しなくなった性があります。があり、エピローグは進行中の作業です。変更する許可された値を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があに連絡するか、参加して入
れます。

 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、Canon コマンド CHANGE_TOOL（＃<return>selected_pocket>）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が実行されます。
 新しいバージョンのしい工具のパラメータ化されたリスパラメータ（オフセット、直径と長さを含めることなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が設定しました。されます。

6.10.11.2 G コードサイクル：cycle_prolog および速度オーバーライドスイッチ cycle_epilog

これらは進行中の作業です。 NGC プロシージャを手伝うことができる場合は、ラップする場合は、ため、サイクは進行中の作業です。ルを送信してくとして機能しなくなったできます。つまり、実行が終
了するために各ステッピングモーターが回転する必要のした後の月曜日に開催されました。もモーションコードが保持ちました。されます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加してパラメータワード（新しいバージョンのしい X、Y値など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所だ
けが含まれています。まれている場合は、場合は、は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しで指定しました。されたパラメータのハンドブックは進行中の作業です。セットに連絡するか、参加してマージされた新しいバージョンのしいパ
ラメータワードを手伝うことができる場合は、使用されしてコードが再度の成功を収めたものもありました。実行されます。

これらのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくーチンは進行中の作業です。、argspec=<return>words>パラメーターと連動され、して機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されています。
 これは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して使用されできますが、現します。実的ライセンシーであるなシナのロビーでリオでは進行中の作業です。、argspec を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄し、より適切なエラーメッ
セージを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して、ブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、手動され、でより徹底的ライセンシーであるに連絡するか、参加して調査するアプリケーションします。
推奨される場合は、 argspec は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
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REMAP=G<somecode> argspec=xyzabcuvwqplr prolog=cycle_prolog ngc=<ngc procedure> 
epilog=  -
cycle_epilog modalgroup=1

これに連絡するか、参加してより、cycle_prolog は進行中の作業です。、ブロックは進行中の作業です。内のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ワードのハンドブックは進行中の作業です。互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。を手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。できます。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい。
C Y CL E_PROLOG のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ション
 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。から渡されると、された単な方法が求められました。語を提案し、が、CannedCycleErrors で概説されている場合は、条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、満のたすかどう

かを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します。
- 軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、<return>x>、＃<return>y>などとしてエクは進行中の作業です。スポートします。 異なります。なる場合は、グルを送信してくープ（XYZ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（UVW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。
軸の移動を協調制御できます。ワードが一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して使用されされている場合は、場合は、、または進行中の作業です。（ABC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。いずれかが指定しました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。、失
敗した場合、します。
- L-を手伝うことができる場合は、＃<return>l>としてエクは進行中の作業です。スポートします。 指定しました。しない場合は、、デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 1 です。
- P-を手伝うことができる場合は、＃<return>p>としてエクは進行中の作業です。スポートします。 p が 0未満ののハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。失敗した場合、します。
- R-を手伝うことができる場合は、＃<return>r>としてエクは進行中の作業です。スポートします。 r が指定しました。されていない場合は、は進行中の作業です。失敗した場合、し、指定しました。されている場合は、場
合は、は進行中の作業です。 0 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してなります。
- 送り速度の成功を収めたものもありました。がゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、または進行中の作業です。逆時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて送りまたは進行中の作業です。カッター補正がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。失敗した場合、します。

 これがサイクは進行中の作業です。ルを送信してく G コードのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しである場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、判別を停止します。します（そうである場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
- （argspec に連絡するか、参加して従って使用されって）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所渡されると、された単な方法が求められました。語を提案し、を手伝うことができる場合は、スティッキーパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。セットに連絡するか、参加して追加してします。これ
は進行中の作業です。、複数のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しに連絡するか、参加してわたって保持ちました。されます。

 そうでない場合は、（新しいバージョンのしいパラメーターを手伝うことができる場合は、含まれています。む継続するためのコードを作成しました。行）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
- merge the words passed in into the existing set of sticky parameters.

 スティッキーパラメータのハンドブックは進行中の作業です。セットを手伝うことができる場合は、 NGC プロシージャに連絡するか、参加してエクは進行中の作業です。スポートします。
C Y C LE_EPILOG のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ション
 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。コードが実際のに連絡するか、参加してサイクは進行中の作業です。ルを送信してくであったかどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します。そうである場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して

します。
- 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。モーションモードを手伝うことができる場合は、保持ちました。して、モーションコードのハンドブックは進行中の作業です。ない継続するためのコードを作成しました。行が同じモーションコード
を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ように連絡するか、参加してします。

6.10.11.3 S（入力）速度の歴史設定）：setspeed_prolog および速度オーバーライドスイッチ setspeed_epilog

TBD

6.10.11.4 F（入力）フィードの歴史設定）：setfeed_prolog および速度オーバーライドスイッチ setfeed_epilog

TBD

6.10.11.5 M61 ツール番号の歴史設定：settool_prolog および速度オーバーライドスイッチ settool_epilog

TBD
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6.10.12 再マップマップさ制御の種類れたコードの変更実行
1.1.1.1 再マップ中の歴史 NGC プロシージャー呼び出してください。 可能ではありますが、面倒です。び速度オーバーライドスイッチ出し環境
通常、O-word プロシージャは進行中の作業です。、位置されます。パラメータを手伝うことができる場合は、使用されして呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。 このハンドブックは進行中の作業です。スキームのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、特

に連絡するか、参加してオプションのハンドブックは進行中の作業です。パラメータが存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、非常に連絡するか、参加して制限など、されます。 したがって、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し規約しています。は進行中の作業です。、
Python キーワード引き起こします。数モデルを送信してくに連絡するか、参加してリモートで類似デカルトシステムの回転単位したものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ように連絡するか、参加して拡張を試すことが提されました。

gcode / main サブルを送信してくーチンへのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください：sub、end sub、return、call。

6.10.12.1 ネストされた再マップされたコード
再マップされたコードは進行中の作業です。、プロシージャ呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しと同じように連絡するか、参加してネストできます。つまり、NGC プ

ロシージャが他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。再マップされたコードを手伝うことができる場合は、参照してください。している場合は、再マップされたコードは進行中の作業です。正しく実行されます。
ネストレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。再マップのハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。現します。在 10 です。

6.10.12.2 再マップ中の歴史シーケンス番号
シーケンス番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、Oワード呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しのハンドブックは進行中の作業です。場合は、と同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して伝うことができる場合は、播および復元されます。 回帰テストにつおよび復元できるようにします。されます。 回りまたは反帰できますが、自動モーテストに連絡するか、参加してつ

いては進行中の作業です。、tests / remap / nested-remaps / word を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。これは進行中の作業です。、3 レベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。深くに入る前に、その質問に答えようとします。さのハンドブックは進行中の作業です。ネス
トされたリマップ中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。シーケンス番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。追跡の問題です。を手伝うことができる場合は、示しています。

6.10.12.3 デバッグフラグ
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。フラグは進行中の作業です。、再マッピングと Python 関である米国国立標準技術研究所連のハンドブックは進行中の作業です。実行に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連しています。

EMC_DEBUG_OWORD 0x00002000 traces execution of O-word subroutines
EMC_DEBUG_REMAP 0x00004000 traces execution of remap-related code
EMC_DEBUG_PYTHON 0x00008000 calls to the Python plug in
EMC_DEBUG_NAMEDPARAM 0x00010000 trace named parameter access
EMC_DEBUG_PYTHON_TASK 0x00040000 trace the task Python plug in
EMC_DEBUG_USER1 0x10000000 user-defined - not interpreted by 
LinuxCNC
EMC_DEBUG_USER2 0x20000000 user-defined - not interpreted by 
LinuxCNC

または進行中の作業です。、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、これらのハンドブックは進行中の作業です。フラグを手伝うことができる場合は、[EMC]DEBUG 変数に連絡するか、参加して追加してします。 デバッグフラグのハンドブックは進行中の作業です。現します。在
のハンドブックは進行中の作業です。リストに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、src / emc / nml_intf/debugflags.h を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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6.10.12.4 埋め込みめ込み込みまれた Python コードの歴史デバッグ
埋めめ込む」という選択を行います。まれた Python コードのハンドブックは進行中の作業です。デバッグは進行中の作業です。、通常のハンドブックは進行中の作業です。 Python スクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。デバッグよりも難しさが明白になりました。しく、限など、

られた数のハンドブックは進行中の作業です。デバッガーしか存のユーザーインターフェースと在しません。 実用され的ライセンシーであるなオープンソースベースのハンドブックは進行中の作業です。ソリューションは進行中の作業です。、
Eclipse IDE、PydDevEclipse プラグインおよびそのハンドブックは進行中の作業です。リモートデバッグ機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことです。

このハンドブックは進行中の作業です。アプローチを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
 Ubuntu ソフトウェアセンターから Eclipse を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくします（最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。選択されましを手伝うことができる場合は、選択されまししてくださ

い）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 Pydev アップデートサイトから PyDev プラグインを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくします
 LinuxCNC ソースツリーを手伝うことができる場合は、 Eclipse プロジェクは進行中の作業です。トとしてセットアップする場合は、
 Eclipse で Pydev デバッグサーバーを手伝うことができる場合は、起動され、します
 埋めめ込む」という選択を行います。まれた Python コードが、そのハンドブックは進行中の作業です。プラグインに連絡するか、参加して付き数字属している場合は、 pydevd.py モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけ

る場合は、ことができる場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。これは進行中の作業です。、Eclipse インストールを送信してくディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ど
こかに連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。まれています。 このハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。する場合は、ように連絡するか、参加して、util.py のハンドブックは進行中の作業です。 pydevd 変数
を手伝うことができる場合は、設定しました。します。

 Python モジュールを送信してくに連絡するか、参加して pydevd を手伝うことができる場合は、インポートします-util.py と remap.py のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください
 ある場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでモジュールを送信してくで pydevd.settrace（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出して、Eclipse Python デバッグサーバーに連絡するか、参加して

接続するためのコードを作成しました。します。ここでは進行中の作業です。、通常どおり、コードに連絡するか、参加してブレークは進行中の作業です。ポイントを手伝うことができる場合は、設定しました。したり、変数を手伝うことができる場合は、調べたり、
ステップを手伝うことができる場合は、実行したりできます。

警告
Eclipse と標準的な Pydev デバッグサーバーが独立していない場合でも、起こされるリアルタイムの問題を修正する動きが独立していない場合でも、されていない場合でも、、pydevd.settrace（）は実行を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がブロックしま
す。

最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ステップを手伝うことができる場合は、カバーする場合は、ために連絡するか、参加して：o <return>pydevd>プロシージャは進行中の作業です。、MDI モードからデバッ
ガーに連絡するか、参加して入る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。 ブレークは進行中の作業です。ポイントを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、util.py のハンドブックは進行中の作業です。 call_pydevd 関である米国国立標準技術研究所数と
remap.involute のハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。も参照してください。してください。

これは進行中の作業です。、上からインボリュート手順を手伝うことができる場合は、デバッグする場合は、 Eclipse/PyDevd のハンドブックは進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リーンショットです。
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詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、configs / sim / axis / remap / getting-started/python のハンドブックは進行中の作業です。 Python コードを手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい。
6.10.13 Axisプレビューと再マップマップさ制御の種類れたコードの変更実行
再マップされたコードのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくパスを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加してプレビューする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。予防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗措置されます。を手伝うことができる場合は、講じる必じる場合は、必

要があります。 何が起こっている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。かを手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、ために連絡するか、参加して、プレビューと実行のハンドブックは進行中の作業です。プロセスを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしま
しょう（これは進行中の作業です。 Axis のハンドブックは進行中の作業です。ケースを手伝うことができる場合は、カバーしていますが、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ケースも同様に、スティーブン・キングの言葉：「です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

まず、2 つのハンドブックは進行中の作業です。独立したインタプリタインスタンスが関である米国国立標準技術研究所係している場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
 スタートボタンを手伝うことができる場合は、押すかすとプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行し、実際のに連絡するか、参加してマシンを手伝うことができる場合は、動され、かすミルを送信してくタスクは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 1

つのハンドブックは進行中の作業です。インスタンス
 ツールを送信してくパスプレビューを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、主な目を集めた的ライセンシーであるとする場合は、ユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。イ

ンスタンス。 これは進行中の作業です。、ロードされる場合は、とプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行しますが、実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、引き起こします。
き起こしません。

ここで、再マップ手順に連絡するか、参加して G38 プローブ操作が含まれています。まれている場合は、と仮定しました。します。たとえば、自動され、工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、
タッチオフに連絡するか、参加してよる場合は、工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。一部としてです。 プローブが失敗した場合、した場合は、、それは進行中の作業です。明したこのペーパーを参照してください。らかに連絡するか、参加してエラーに連絡するか、参加して
なる場合は、ため、メッセージを手伝うことができる場合は、表示してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったします。

では進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。手順のハンドブックは進行中の作業です。プレビューは進行中の作業です。どうですか？ もちろん、プレビュー時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、プローブが成されました。功した
か失敗した場合、したかは進行中の作業です。わかりませんが、プローブのハンドブックは進行中の作業です。最大深くに入る前に、その質問に答えようとします。度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、成されました。功したと想定しました。して実行を手伝うことができる場合は、継続するためのコードを作成しました。し、
さらなる場合は、動され、きを手伝うことができる場合は、プレビューする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 また、プローブ失敗した場合、メッセージを手伝うことができる場合は、表示してプ
レビュー中の作業です。に連絡するか、参加して中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったしても意が作成されました。味を持ちました。がありません。

このハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、に連絡するか、参加して対処する場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。、プロシージャがプレビューモードで実行される場合は、か実行モードで実行さ
れる場合は、かを手伝うことができる場合は、プロシージャでテストする場合は、ことです。 これは進行中の作業です。、＃<return>_ task>のハンドブックは進行中の作業です。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きパラ
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メーターを手伝うことができる場合は、テストする場合は、ことで確認されるように、スピンドルモーターへのできます。実際ののハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。 1、プレビュー中の作業です。は進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加してなります。 完全に機
な使用され例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、configs / sim / axis / remap / manual-toolchange-with-tool-length-switch / 

nc_subroutines/manual_change.ngc を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
Embedded Python内では進行中の作業です。、self.task を手伝うことができる場合は、テストする場合は、ことでタスクは進行中の作業です。インスタンスを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。できます。

これは進行中の作業です。、milltask インスタンスでは進行中の作業です。 1、プレビューインスタンスでは進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加してなります。

6.10.14 再マップマップ可能なコードなユーザーコンセプトコード
1.1.1.1 再マッピング可能な既存のコマンドをリダイレクトするの歴史コード
再定しました。義するできる場合は、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。セットは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 Tx（準備を手伝うことができる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M6（変更する許可ツールを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M61（工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする設定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M0（実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M1（オプションのハンドブックは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなったスイッチがオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 M60（パレットシャトルを送信してくを手伝うことができる場合は、交換に使用される、より安価なしてから、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 S（設定しました。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 F（セットフィード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
現します。在、M61 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、iocontrol-v2 を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

6.10.14.1 現在割の理解り速度当てられていないて高速レートを変更するられて高速レートを変更するいない G コード：
現します。在割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられていない G コード（再マッピング用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表のハンドブックは進行中の作業です。空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。領域におから選択されましする場合は、必要

があります。 リストされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 G コードは進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。実装にですでに連絡するか、参加して定しました。義するされてお
り、新しいバージョンのしい G コードを手伝うことができる場合は、再マップする場合は、ために連絡するか、参加して使用されする場合は、ことは進行中の作業です。できません。 （LinuxCNC に連絡するか、参加して新しいバージョンのしい G

コードを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発者であるは進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。テーブルを送信してくに連絡するか、参加しても新しいバージョンのしい G コードを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めしま
す。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

表 8.2：Table_of_Allocated_G-codes_00-09
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表 8.5：Table_of_Allocated_G-codes_30-39

表 8.6：Table_of_Allocated_G-codes_40-49

表 8.7：Table_of_Allocated_G-codes_50-59
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表 8.8：Table_of_Allocated_G-codes_60-69

表 8.9：Table_of_Allocated_G-codes_70-79

表 8.10：Table_of_Allocated_G-codes_80-89

表 8.11：Table_of_Allocated_G-codes_90-99

546



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

6.10.14.2 現在割の理解り速度当てられていないて高速レートを変更するられて高速レートを変更するいない M コード：
これらのハンドブックは進行中の作業です。 M コードは進行中の作業です。、現します。在 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。実装にでは進行中の作業です。定しました。義するされておらず、新しいバージョンのしい M コードを手伝うことができる場合は、定しました。
義するする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 （LinuxCNC で新しいバージョンのしい M コードを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発者であるは進行中の作業です。、
このハンドブックは進行中の作業です。テーブルを送信してくからそれらを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

表 8.12：Table_of_Unallocated_M-codes_00-99

M100 から M199 までのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 M コードは進行中の作業です。、すでに連絡するか、参加してユーザー定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。 M コードであり、再マップし
ないでください。

M200 から M999 までのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 M コードは進行中の作業です。、再マッピングに連絡するか、参加して使用されできます。

6.10.14.3 先読むみ取り時間の動きと実行時間の動き
foo

6.10.14.4 プラグイン/ピクルスハック
foo

6.10.14.5 モジュール、メソッド、クラスなどの歴史リファレンス
foo

6.10.15 は編集じめに：送り速度を設定するタスク実行の変更拡張
foo

1.1.1.1 なぜ固定サイクルを使用するのですか？タスク実行をテストする変更したいの歴史で動作すか？
foo

6.10.15.1 ダイアグラム停止スイッチ：タスク、interp、iocontrol、UI（入力）??）
foo

547



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

6.10.16 タスク実行の変更モデル
foo

1.1.1.1 従来のの歴史 iocontrol/iocontrolv2 の歴史実行
foo

6.10.16.1 IO 手順は構成レベルでは表示されますが、の歴史再定義された名前付きパラメーター
foo

6.10.16.2 実行時の歴史 Python プロシージャ
foo

6.10.17 LinuxCNCプログラム実行の変更簡単な調査なユーザーコンセプト調査
コードのハンドブックは進行中の作業です。再マッピングを手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、再マッピングに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、限など、り、タスクは進行中の作業です。とインタープリター

のハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、調査するアプリケーションする場合は、ことが役立つ場合は、があります。

1.1.1.1 インタープリターの歴史状態ステータス
概念について説明します。的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、インタプリタのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。カテゴリに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、類される場合は、変数で構成されました。されます。

1. 構成されました。情報が含まれています。（通常は進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくから）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
2. ワールを送信してくドモデルを送信してく-実際ののハンドブックは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。表現します。
3. モーダルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。と設定しました。
4. インタプリタのハンドブックは進行中の作業です。実行状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。

（3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 NGC コードのハンドブックは進行中の作業です。実行間が経つにつれてで繰り返します。り越えて惰性走行したとしても、そのようにとどまらなければなりません。される場合は、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、指します。たとえば、スピンドルを送信してくがオ
ンに連絡するか、参加してなり、速度の成功を収めたものもありました。が設定しました。される場合は、と、オフに連絡するか、参加してなる場合は、までこのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してなります。 同じことが、フィー
ド、ユニット、モーションモード（フィードまたは進行中の作業です。高速）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所などのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。コードに連絡するか、参加しても当ては進行中の作業です。まります。

（4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所サブルを送信してくーチン、インタープリター変数など、現します。在実行されている場合は、ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、保
持ちました。します。このハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。ほとんどは進行中の作業です。、かなり非体系は最初は混乱する可能性があります。的ライセンシーであるな構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー体_setup に連絡するか、参加して集約しています。されます
（interp_internals.hh を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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6.10.17.1 タスクとインタプリタの歴史相互作用、キューイングと先読むみ取り
LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。マシンコマンド（移動され、、HAL インタラクは進行中の作業です。ションなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーを手伝うことができる場合は、
担当します。 それ自体は進行中の作業です。 RS274NGC言語を提案し、を手伝うことができる場合は、処理しません。 これを手伝うことができる場合は、行うために連絡するか、参加して、タスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。インタプ
リタを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出して、MDI または進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。いずれかから次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はして実行します。

インタプリタのハンドブックは進行中の作業です。実行は進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加して何かを手伝うことができる場合は、動され、かす正規のハンドブックは進行中の作業です。マシン操作を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。 ただし、これらは進行中の作業です。
すぐに連絡するか、参加しては進行中の作業です。実行されず、キューに連絡するか、参加して入れられます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。実行は進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。
部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で行われます。canon コマンドは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。インタープリターキューからプルを送信してくされ、実行されて実際ののハンドブックは進行中の作業です。
マシンが移動され、します。

これは進行中の作業です。、通常、インタプリタが実際ののハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。実行よりもは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して進んでいる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はは進行中の作業です。、目を集めた立った動され、きが始するために、結果としてまる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、可能しなくなった性があります。があります。 このハンドブックは進行中の作業です。動され、作は進行中の作業です。先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みと
呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。

6.10.17.2 機械位置の歴史予測
先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み中の作業です。に連絡するか、参加して正規のハンドブックは進行中の作業です。マシン操作を手伝うことができる場合は、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、インタープリターが Gcode のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、行のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してマ

シンのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、予測できる場合は、必要がありますが、これが常に連絡するか、参加して可能しなくなったである場合は、とは進行中の作業です。限など、りません。
相対移動され、を手伝うことができる場合は、行う簡単な方法が求められました。なサンプルを送信してくプログラムのメンバーに連絡するか、参加して（G91）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。て、マシンが x = 0、y = 0、z=0 で起動され、す

る場合は、と仮定しました。します。 相対的ライセンシーであるな動され、きは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。動され、きのハンドブックは進行中の作業です。結果が前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとする場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
N10 G91
N20 G0 X10 Y-5 Z20
N30 G1 Y20 Z-5
N40 G0 Z30
N50 M2

ここで、通訳またはタスクプラン者であるは進行中の作業です。各ドライブには、ラインのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する位置されます。を手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。確に連絡するか、参加して予測できます。
N20 のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。：x = 10 y = -5 z = 20; N30 のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。：x = 10 y = 15 z = 15; N40 のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。：x = 10 y = 15 z = 45 なのハンドブックは進行中の作業です。
で、プログラムのメンバーに連絡するか、参加して全に機体を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はして、かなり前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。もって正規のハンドブックは進行中の作業です。操作を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。できます。

6.10.17.3 キューバスターは位置予測をテストする破るる
ただし、完全に機な先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みは進行中の作業です。、インタプリタがプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。へのハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して予測で

きる場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み可能しなくなったです。 変更する許可された例としては、を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう。
N10 G91
N20 G0 X10 Y-5 Z20
N30 G38.3 Z-10
N40 O100 if [#5070 EQ 0]
N50 G1 Y20 Z-5
N60 O100 else
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N70 G0 Z30
N80 O100 endif
N90 G1 Z10
N95 M2
N90 で移動され、を手伝うことができる場合は、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、通訳またはタスクプラン者であるは進行中の作業です。マシンが行 N80 のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してある場合は、場所を手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、必要がありま

す。これは進行中の作業です。、プローブコマンドが成されました。功したかどうかに連絡するか、参加してよって異なります。なります。これは進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加して実行される場合は、
までわかりません。

そのハンドブックは進行中の作業です。ため、一部のハンドブックは進行中の作業です。操作は進行中の作業です。それ以上のハンドブックは進行中の作業です。先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みと互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。がありません。 これらは進行中の作業です。キューバスターと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。
ばれ、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 M66 で HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、：HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。予測できません
 M6 で新しいバージョンのしい工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、：工具のパラメータ化されたリス形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すは進行中の作業です。予測できません
 G38.n でプローブを手伝うことができる場合は、実行する場合は、：最終的ライセンシーであるな位置されます。と成されました。功/失敗した場合、は進行中の作業です。予測できません

6.10.17.4 キューバスターの歴史扱い方い方 v

インタプリタがキューバスターに連絡するか、参加して遭遇する可能性のあるさまざまな状態は次のとおりです。したときは進行中の作業です。いつでも、先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったし、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、結果が利用され
可能しなくなったに連絡するか、参加してなる場合は、まで待つ必要があります。 これが機能しなくなったする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 このハンドブックは進行中の作業です。ようなコードが検出される場合は、と、インタープリターは進行中の作業です。特別を停止します。な戻ると、りコードを手伝うことができる場合は、タスクは進行中の作業です。

（INTERP_EXECUTE_FINISH）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して返す可能性があります。します。
 このハンドブックは進行中の作業です。リターンコードは進行中の作業です。、タスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、送り、今のハンドブックは進行中の作業です。ところ先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったし、これまでに連絡するか、参加して構築する動き（され

たすべてのハンドブックは進行中の作業です。キューに連絡するか、参加して入れられた正規コマンド（キューバスターである場合は、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、
実行してから、インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、ワールを送信してくドモデルを送信してくと同期のスポンサーシップによりします。 技術的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、これは進行中の作業です。、
HAL ピン値を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。する場合は、ように連絡するか、参加して内部変数を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのし、M6 のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、リロードし、プロー
ブのハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、伝うことができる場合は、達する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

 インタプリタのハンドブックは進行中の作業です。 synch（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッドは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加してよって呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出され、それを手伝うことができる場合は、実行します。さらに連絡するか、参加して実
行する場合は、ために連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ワールを送信してくドモデルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります。

 このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで、タスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。先に連絡するか、参加して進み、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、か、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。キューバスターが発生し続けました。する場合は、まで、
インタプリタを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出してさらに連絡するか、参加して先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みします。

6.10.17.5 語順は構成レベルでは表示されますが、と語順は構成レベルでは表示されますが、
互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、NGC ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して 1 つまたは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、が存のユーザーインターフェースと在する場合は、可能しなくなった性があります。があります（相互に接続できるモジュール

に連絡するか、参加して排他の国における登録商標です。的ライセンシーであるで、異なります。なる場合は、行に連絡するか、参加してある場合は、必要がある場合は、単な方法が求められました。語を提案し、もあります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ただし、実行モデルを送信してくでは進行中の作業です。、ソース行に連絡するか、参加して
表示される場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、コードのハンドブックは進行中の作業です。実行順序を指定します。が厳密に結び付けられますに連絡するか、参加して規定しました。されています（G コードのハンドブックは進行中の作業です。実行順
序を指定します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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6.10.17.6 構文解析
行が（MDI モードまたは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 NGC ファイルを送信してくから）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられる場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。行が解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はされ、フラグ

とパラメーターが構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー体ブロックは進行中の作業です。（struct _setup、member block1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー体は進行中の作業です。、
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ソース行に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、保持ちました。しますが、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、順序を指定します。とは進行中の作業です。無関である米国国立標準技術研究所係で
す。複数のハンドブックは進行中の作業です。コードに連絡するか、参加して互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。がある場合は、限など、り、ソースのハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。は進行中の作業です。すべて、構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー体ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して設定しました。された同じ変
数に連絡するか、参加してなります。 解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位は直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、ブロックは進行中の作業です。上のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。互に接続できるモジュール換に使用される、より安価な性があります。がチェックは進行中の作業です。されます。

6.10.17.7 実行
解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はが成されました。功した後の月曜日に開催されました。、ブロックは進行中の作業です。は進行中の作業です。 execute_block（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって実行され、ここでは進行中の作業です。実行順序を指定します。に連絡するか、参加して従って使用されって

さまざまなアイテムのメンバーに連絡するか、参加してが処理されます。
「キューバスター」が見したのはそこでした。つかった場合は、、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、フラグがインタープリター状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。

（toolchange_flag、input_flag、probe_flag）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。され、インタープリターは進行中の作業です。
INTERP_EXECUTE_FINISH戻ると、り値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、今のハンドブックは進行中の作業です。ところ先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み停止された、またはまったく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、通知りません。し、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し元できるようにします。（タスクは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
に連絡するか、参加して再同期のスポンサーシップによりします。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してが実行された後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してキューバスターが見したのはそこでした。つからない場合は、、
INTERP_OK が返す可能性があります。され、先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みが続するためのコードを作成しました。行される場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、通知りません。します。
同期のスポンサーシップにより後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みが続するためのコードを作成しました。くと、タスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。 read（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所操作のハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり操作中の作業です。に連絡するか、参加して、上記のハンドブックは進行中の作業です。フラグがチェックは進行中の作業です。され、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、変数が設定しました。されます（synch（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が実行
されたばかりである場合は、ため、値は進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してなります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドが適切に連絡するか、参加して設定しました。され
た変数コンテキストですでに連絡するか、参加して実行されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します

6.10.17.8 プロシージャの歴史実行
O-word プロシージャは進行中の作業です。、キューバスターのハンドブックは進行中の作業です。処理を手伝うことができる場合は、少なくともし複雑ではなく、妥協する必要はありません。に連絡するか、参加してします。 ネストされたプロシージャ

のハンドブックは進行中の作業です。どこかに連絡するか、参加してキューバスターが見したのはそこでした。つかり、INTERP_EXECUTE_FINISH が返す可能性があります。されたときに連絡するか、参加してプロシージャ
呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しが半終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、可能しなくなった性があります。があります。 タスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。、ワールを送信してくドモデルを送信してくを手伝うことができる場合は、同期のスポンサーシップによりし、プロシージャが実
行されている場合は、限など、り（call_level> 0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、解しておく必要のある重要なユーザー析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はと実行を手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。行する場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。

6.10.17.9 ツールの歴史変更が失われたとき現在どの歴史ように機能するか
LinuxCNC で発生し続けました。する場合は、アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。少なくともし複雑ではなく、妥協する必要はありません。ですが、それらのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。ニーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加して適合は、させる場合は、た

めに連絡するか、参加して着きます手する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、現します。在何が発生し続けました。している場合は、かを手伝うことができる場合は、全に機体的ライセンシーであるに連絡するか、参加して把握したものを自由に追する場合は、必要があります。
既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、再マッピングする場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。コードのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。内部処理が完全に機に連絡するか、参加して無効になっていません。に連絡するか、参加してなる場合は、ことに連絡するか、参加して注

意が作成されました。してください。 つまり、おそらく NGC Oword または進行中の作業です。 Python プロシージャを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして記述されたされた、
目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえて、インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。内部アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、複製する場合は、必要があります。これに連絡するか、参加してより、
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既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードが完全に機に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられます。 プロローグとエピローグのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、行う場所で
す。
ツールを送信してく情報が含まれています。のハンドブックは進行中の作業です。伝うことができる場合は、達方法が求められました。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。プロセスがツールを送信してく情報が含まれています。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。を手伝うことができる場合は、持ちました。っています。タスクは進行中の作業です。とそのハンドブックは進行中の作業です。イン

タープリター、およびユーザーインターフェイスです。 また、halui プロセス。
ツールを送信してく情報が含まれています。は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係者であるに連絡するか、参加してよって共有される場合は、 emcStatus構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーに連絡するか、参加して保持ちました。されます。 そのハンドブックは進行中の作業です。フィー

ルを送信してくドのハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、ツールを送信してくテーブルを送信してくファイルを送信してくからロードされた説明したこのペーパーを参照してください。（ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする、直径と長さを含めること、フロントアング
ルを送信してく、バックは進行中の作業です。アングルを送信してく、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令する、ツールを送信してくオフセット情報が含まれています。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、保持ちました。する場合は、 toolTable 配列を維持します。 それです。

このハンドブックは進行中の作業です。構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーでツールを送信してく情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、実際のに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、信してく頼できる場合は、ソースおよび唯一のハンドブックは進行中の作業です。プロセスは進行中の作業です。、iocontrol プロ
セスです。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。プロセスは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーを手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、だけです。 インタプリタは進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
ツールを送信してくテーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ローカルを送信してくコピーを手伝うことができる場合は、保持ちました。しています。

不思います。議が開催されました。なことに連絡するか、参加して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 emcStatus構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 Python ステートメントからアクは進行中の作業です。セスできます。 たと
えば、現します。在ロードされている場合は、ツールを送信してくに連絡するか、参加して対する場合は、通訳またはタスクプラン者であるのハンドブックは進行中の作業です。認されるように、スピンドルモーターへの識に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。でアクは進行中の作業です。セスします。

;py,from interpreter import *
;py,print this.tool_table[0]

グローバルを送信してく emcStatus構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーのハンドブックは進行中の作業です。フィールを送信してくドを手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、試すことが提してください。
;py,from emctask import *
;py,print emcstat.io.tool.pocketPrepped
;py,print emcstat.io.tool.toolInSpindle
;py,print emcstat.io.tool.toolTable[0]

結果を手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウから LinuxCNC を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、必要があります。

6.10.17.10 Tx（入力）準備ツール）の歴史しくみ取り
Tx コマンドのハンドブックは進行中の作業です。インタプリタアクは進行中の作業です。ション

インタプリタが行うのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、toolnumber パラメータを手伝うことができる場合は、評価なし、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ポケットを手伝うことができる場合は、検索した結果、し、後の月曜日に開催されました。で使
用されする場合は、ために連絡するか、参加してそれを手伝うことができる場合は、 selected_pocket 変数に連絡するか、参加して記憶し、終了する前にこれらを復元することです。 し、canon コマンド（SELECT_POCKET）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、キュー
に連絡するか、参加して入れる場合は、ことだけです。 src / emc / rs274/interp_execute.cc のハンドブックは進行中の作業です。 Interp::convert_tool_select を手伝うことができる場合は、参照してください。して
ください。

SELECT_POCKET でのハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションタスクは進行中の作業です。が SELECT_POCKET を手伝うことができる場合は、処理する場合は、ために連絡するか、参加して移動され、する場合は、
と、タスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。 EMC_TOOL_PREPARE メッセージを手伝うことができる場合は、 iocontrol プロセスに連絡するか、参加して送信してくします。このハンドブックは進行中の作業です。プロセス
は進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく関である米国国立標準技術研究所連アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、処理します。
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現します。在のハンドブックは進行中の作業です。実装にでは進行中の作業です。、タスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加して iocontrol がチェンジャーのハンドブックは進行中の作業です。ポジショニング操作を手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待
機しますが、これは進行中の作業です。 IMO では進行中の作業です。必要ありません。チェンジャーのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、とコードのハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっ行して進め
る場合は、ことができる場合は、という考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えを手伝うことができる場合は、打ち破ります。ち破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーはります。

EMC_TOOL_PREPARE でのハンドブックは進行中の作業です。 Iocontrol アクは進行中の作業です。ション iocontrol は進行中の作業です。 selectpocket コマンドを手伝うことができる場合は、検出する場合は、と、
関である米国国立標準技術研究所連する場合は、 HAL ピンを手伝うことができる場合は、小さな改善を要求刻みに連絡するか、参加して動され、かします。「tool-prep-number」ピンを手伝うことができる場合は、設定しました。して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、示し、
「tool-prepare」ピンを手伝うことができる場合は、上げて待機します。 「ツールを送信してくで準備を手伝うことができる場合は、された」ピンがハイに連絡するか、参加してなります。

チェンジャーが「ツールを送信してく準備を手伝うことができる場合は、済みます。み」を手伝うことができる場合は、アサートして応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。する場合は、と、チェンジャーは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、フェーズからの初期のスポンサーシップによりが完
了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたと見したのはそこでした。なし、タスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。行する場合は、ように連絡するか、参加して通知りません。します。 （繰り返します。り返す可能性があります。しますが、このハンドブックは進行中の作業です。待機は進行中の作業です。厳密に結び付けられますに連絡するか、参加して必要
な IMO では進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

Tx のハンドブックは進行中の作業です。プロローグとエピローグのハンドブックは進行中の作業です。構築する動き（ configs/sim/axis のハンドブックは進行中の作業です。 Python 関である米国国立標準技術研究所数 prepare_prolog と
prepare_epilog を手伝うことができる場合は、参照してください。してください

6.10.17.11 M6（入力）変更ツール）の歴史しくみ取り
適応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもさせる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、これを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、再マップされた M6 のハンドブックは進行中の作業です。プロロー

グおよびエピローグハンドラーのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。に連絡するか、参加して非常に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連しています。 既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、再マッピングする場合は、
ということは進行中の作業です。、通常行われる場合は、内部手順を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してし、自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して必要な限など、りそれらを手伝うことができる場合は、複製する場合は、
ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

C に連絡するか、参加して精通していない場合は、でも、src / emc / rs274/interp_convert.cc のハンドブックは進行中の作業です。 Interp::convert_tool_change

コードを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
M6 コマンドのハンドブックは進行中の作業です。インタープリターアクは進行中の作業です。ション
通訳またはタスクプラン者であるが M6 を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
1. T コマンドがすでに連絡するか、参加して実行されている場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。し（テスト設定しました。->selected_pocket が>= 0

に連絡するか、参加してなる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、そうでない場合は、は進行中の作業です。ツールを送信してく変更する許可メッセージに連絡するか、参加して対してツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、が必要-Txx-で失敗した場合、し
ます。

2. カッター補正がアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなっている場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、失敗した場合、した場合は、は進行中の作業です。、カッター半径と長さを含めること補正
がオンに連絡するか、参加してなっている場合は、工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、変更する許可できません。

3. 「TOOL_CHANGE_WITH_SPINDLE_ON」ini オプションが設定しました。されている場合は、場合は、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、スピ
ンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします。

4. 「TOOL_CHANGE_QUILL_UP」ini オプションが設定しました。されている場合は、場合は、、高速 Z アップ移動され、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。
します。

5. TOOL_CHANGE_AT_G30 が設定しました。されている場合は、場合は、：
a. 該当する場合は、場合は、は進行中の作業です。、A、B、および C インデクは進行中の作業です。サーを手伝うことができる場合は、移動され、します
b. G30位置されます。へのハンドブックは進行中の作業です。迅速な移動され、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します

553



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

6. 選択されまししたポケットを手伝うことができる場合は、パラメータとして、CHANGE_TOOLcanon コマンドを手伝うことができる場合は、実行します。 
CHANGE_TOOL は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
a. generate a rapid move to TOOL_CHANGE_POSITION if so set in ini

b. EMC_TOOL_LOADNML メッセージを手伝うことができる場合は、タスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加してエンキューします。
7. 新しいバージョンのしいツールを送信してくに連絡するか、参加して従って使用されって、番号すべてを外部とリンクするパラメータ 5400-5413 を手伝うことができる場合は、設定しました。します
8. M6 は進行中の作業です。キューバスターである場合は、ため、INTERP_EXECUTE_FINISH を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すことに連絡するか、参加してより、先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みのハンドブックは進行中の作業です。た

めのハンドブックは進行中の作業です。インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加してタスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して通知りません。します。
CHANGE_TOOL コマンドを手伝うことができる場合は、検出した場合は、のハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。、EMC_TOOL_LOAD メッセージを手伝うことができる場合は、送信してくし、
iocontrol が処理を手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで待機する場合は、ことで、iocontrol に連絡するか、参加してバックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、渡されると、すだけです。
EMC_TOOL_LOAD でのハンドブックは進行中の作業です。 IOCONTROL アクは進行中の作業です。ション
1. 「ツールを送信してく変更する許可」ピンを手伝うことができる場合は、アサートします
2. 「工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な」ピンがアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ちます
3. それが起こったとき：

a. 「ツールを送信してく交換に使用される、より安価な」のハンドブックは進行中の作業です。アサートを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。する場合は、
b. 「tool-prep-number」ピンと「tool-prep-pocket」ピンを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。します
c. ポケットを手伝うことができる場合は、パラメータとして load_tool（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、実行します。

最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ステップでは進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加して emcStatus構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー体に連絡するか、参加してツールを送信してくテーブルを送信してくエントリを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 実際のに連絡するか、参加して
実行される場合は、アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、RANDOM_TOOLCHANGER ini オプションが設定しました。されている場合は、かどうかに連絡するか、参加して
よって異なります。なりますが、プロセスのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、toolTable[0]は進行中の作業です。現します。在スピンドルを送信してくに連絡するか、参加してある場合は、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。してい
ます。
それが起こったとき：
1. iocontrol は進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して先に連絡するか、参加して進むように連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、送ります
2. タスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。、何が変更する許可されたかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して、synch（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所操作を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ように連絡するか、参加してインタープリ

ターに連絡するか、参加して指示します
3. インタプリタ synch（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、変更する許可されたツールを送信してくテーブルを送信してくなど、必要なワールを送信してくドモデルを送信してくからすべて

のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。

そこから、通訳またはタスクプラン者であるは進行中の作業です。世界モデルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な知りません。識を手伝うことができる場合は、持ちました。ち、先読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みを手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。けます。
M6 のハンドブックは進行中の作業です。プロローグとエピローグのハンドブックは進行中の作業です。構築する動き（ configs/sim/axis のハンドブックは進行中の作業です。 Python 関である米国国立標準技術研究所数 change_prolog と
change_epilog を手伝うことができる場合は、参照してください。してください
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6.10.17.12 M61（入力）工具番号変更）の歴史しくみ取り
M61 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、負のでない `Q`パラメータ（工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が必要です。 ゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。アン

ロードを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。し、そうでない場合は、は進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 Q に連絡するか、参加して設定しました。します。
M61 のハンドブックは進行中の作業です。代替える品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。 M61 のハンドブックは進行中の作業です。 Python再定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、set_tool_number 関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加してあります。

configs / sim / axis / remap / toolchange / python/toolchange.py に連絡するか、参加してあります。

6.10.18 状の切断態を保存
1. RELOAD_ON_CHANGE 機能しなくなったは進行中の作業です。かなり壊して取り除くことです。そのためれています。 Python ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可してから再起動され、し

てください。
2. M61（再マップされている場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 iocontrol で壊して取り除くことです。そのためれており、実際のに連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。

iocontrol-v2 が必要です。

6.10.19 変更点
 エラーメッセージを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し失敗した場合、する場合は、メソッドは進行中の作業です。、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。 self.set_errormsg（text）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して

INTERP_ERROR を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。していました。 これは進行中の作業です。、Python ハンドラーまたは進行中の作業です。 oword サブルを送信してくーチンか
ら文字列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すだけで置されます。き換に使用される、より安価なえられました。 これに連絡するか、参加してより、エラーメッセージが設定しました。され、プロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。 以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、Pythonoword サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、クは進行中の作業です。リーンな方法が求められました。は進行中の作業です。あり
ませんでした。

6.10.20 デバッグ
ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[EMC]セクは進行中の作業です。ションで、DEBUG パラメータを手伝うことができる場合は、変更する許可して、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、端と出力端から末から起動され、し

たときに連絡するか、参加してさまざまなレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。デバッグメッセージを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできます。
Debug level, 0 means no messages. See src/emc/nml_intf/debugflags.h for others
DEBUG = 0x00000002 # configuration
DEBUG = 0x7FFFDEFF # no interp,oword
DEBUG = 0x00008000 # py only
DEBUG = 0x0000E000 # py + remap + Oword
DEBUG = 0x0000C002 # py + remap + config
DEBUG = 0x0000C100 # py + remap + Interpreter
DEBUG = 0x0000C140 # py + remap + Interpreter + NML msgs
DEBUG = 0x0000C040 # py + remap + NML
DEBUG = 0x0003E100 # py + remap + Interpreter + oword + signals + namedparams
DEBUG = 0x10000000 # EMC_DEBUG_USER1 - trace statements
DEBUG = 0x20000000 # EMC_DEBUG_USER2 - trap into Python debugger
DEBUG = 0x10008000 # USER1, PYTHON
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DEBUG = 0x30008000 # USER1,USER2, PYTHON # USER2 will cause involute to try to 
connect to  -
pydev
DEBUG = 0x7FFFFFFF # All debug messages

6.11 ムーブオフコンポーネント
　MOVEOFF HAL コンポーネントは進行中の作業です。、オフセットを手伝うことができる場合は、実装にする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 HAL のハンドブックは進行中の作業です。みのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。です。 重要な制限など、
と警告してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、マンページ（$ MAN MOVEOFF）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　ムのメンバーに連絡するか、参加してーブオフコンポーネントは進行中の作業です。、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL 接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、使用されしてジョイント位置されます。を手伝うことができる場合は、オフセットする場合は、ため
に連絡するか、参加して使用されされます。 プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。オフセット機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。実装には進行中の作業です。、入力ピンのハンドブックは進行中の作業です。適切な
接続するためのコードを作成しました。でサポートされています。 9 つのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントがサポートされています。
　軸の移動を協調制御できます。オフセットピンのハンドブックは進行中の作業です。値（OFFSET-IN-M）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、出力ピン（OFFSET-CURRENT-M、POS-PLUSOFFSET-

M、FB-MINUSOFFSET-M）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して継続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して適用されされます（値、速度の成功を収めたものもありました。、および加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。制限など、を手伝うことができる場合は、尊重します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
両方のハンドブックは進行中の作業です。イネーブルを送信してく入力ピン（APPLY-OFFSETS と MOVEENABLE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 TRUE です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試み入力は進行中の作業です。内
部で ANDED されます。 オフセットが適用されされている場合は、間が経つにつれてに連絡するか、参加して APPLY-OFFSETS ピンがディアサートされる場合は、
と、警告してください。ピンが設定しました。され、メッセージが発行されます。 警告してください。ピンは進行中の作業です。、オフセットが削除する必要があります。される場合は、か、
オフセットのハンドブックは進行中の作業です。適用されピンが削除する必要があります。される場合は、まで TRUE のハンドブックは進行中の作業です。ままです。 が設定しました。されています。
　通常、MOVE-ENABLE ピンは進行中の作業です。外部コントロールを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。され、APPLY-OFFSETS ピンは進行中の作業です。 HALUI.PROGRAM.IS-

PAUSED（一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットのハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。される場合は、か、TRUE（継続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して適用されされる場合は、オフセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
に連絡するか、参加して設定しました。されます。
　有効になっていません。な入力のハンドブックは進行中の作業です。いずれかが非アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされる場合は、と、適用されされたオフセットは進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してゼロに連絡するか、参加して戻ると、りま
す（制限など、を手伝うことができる場合は、尊重します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ゼロ値のハンドブックは進行中の作業です。許容誤差は進行中の作業です。、イプシロン入力ピンのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してよって指定しました。されます。
　ウェイポイントは進行中の作業です。、移動され、コンポーネントが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、ときに連絡するか、参加して記録されます。 ウェイポイン
トは進行中の作業です。、WAYPOINT-SAMPLE-SECS ピンと WAYPOINT-THRESHOLD ピンで管理されます。 バックは進行中の作業です。トラックは進行中の作業です。イ
ネーブルを送信してくピンが TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、自動され、リターンパスは進行中の作業です。記録されたウェイポイントに連絡するか、参加して従って使用されいます。 ウェイ
ポイントに連絡するか、参加して使用され可能しなくなったなメモリが使い果たされる場合は、と、オフセットがフリーズからの初期のスポンサーシップによりし、ウェイポイント制限など、ピ
ンがアサートされます。 このハンドブックは進行中の作業です。制限など、は進行中の作業です。、バックは進行中の作業です。トラックは進行中の作業です。イネーブルを送信してくピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく適用されされま
す。 元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。（オフセット以外のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して戻ると、すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、イネーブルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、ディアサートする場合は、必要があ
ります。
　移動され、は進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、尊重する場合は、ポイントツーポイントである場合は、ため、ウェイポイントを手伝うことができる場合は、バックは進行中の作業です。
トラックは進行中の作業です。する場合は、と移動され、速度の成功を収めたものもありました。が遅くなり、動きが長くなる可能性くなります。 速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。制限など、ピンを手伝うことができる場合は、動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して管理して、常に連絡するか、参加してオフ
セットを手伝うことができる場合は、制御するできます。
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　BACKTRACK-ENABLE が FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、自動され、復帰できますが、自動モー移動され、は進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされず、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。独自のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。でゼロに連絡するか、参加して戻ると、り
ます。 このハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で制御するされたパスが必要な場合は、は進行中の作業です。、イネーブルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、ディアサートする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。
を手伝うことができる場合は、手動され、でゼロに連絡するか、参加して戻ると、す必要があります。 WAYPOINT-SAMPLE-SECS、WAYPOINT-THRESHOLD、および
EPSILON ピンは進行中の作業です。、コンポーネントがアイドルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み評価なされます。
　オフセットが適用されされた出力ピンは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、管理できる場合は、ように連絡するか、参加して、GUI に連絡するか、参加して現します。在のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、
示すために連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのされています。 APPLY-OFFSETS ピンがディアサートされたときに連絡するか、参加してオフセットがゼロ以
外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、（たとえば、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。に連絡するか、参加してオフセットしたときに連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびした場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、オフセット
は進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加して戻ると、され（制限など、を手伝うことができる場合は、尊重）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、エラーメッセージが発行されます。

警告
オフセットが独立していない場合でも、有効にする必要があります。 ドライバーが化します。 これらのお勧めします。よび側面図を指します。適用できます。され、何らかの価値がらかの理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する由から、矢印をクリックしてページを切りでマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、オフに見つかりましたなっている場合でも、、イネーブリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グピ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、と標準的な OFFSET-IN-M 入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が管理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するする外の部 HAL ロジックは、マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、後で再び側面図を指します。オンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりましたなったと標準的なきの状態が原因です。に見つかりました責任
が独立していない場合でも、あります。

 このハンドブックは進行中の作業です。 HAL のハンドブックは進行中の作業です。みのハンドブックは進行中の作業です。オフセット手段です。は進行中の作業です。、通常 LINUXCNC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。認されるように、スピンドルモーターへの識されておらず、GUI プレビューディス
プレイでも使用されできません。 LINUXCNC に連絡するか、参加してよって管理される場合は、ソフト制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、オフセット移動され、に連絡するか、参加して対
する場合は、保護します。は進行中の作業です。提供されるソフトウェアを特定するためのされません。 ソフトリミットは進行中の作業です。尊重されないため、オフセット移動され、は進行中の作業です。ハードリミッ
ト（または進行中の作業です。リミットスイッチがない場合は、は進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラッシュ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して遭遇する可能性のあるさまざまな状態は次のとおりです。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 移動され、を手伝うことができる場合は、制限など、
する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、OFFSET-MIN-M および OFFSET-MAX-M入力を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 ハード制限など、を手伝うことができる場合は、
トリガーする場合は、と、マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオフに連絡するか、参加してなります。上記のハンドブックは進行中の作業です。注意が作成されました。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　OFFSET-IN-M値は進行中の作業です。、INIFILE 設定しました。で設定しました。する場合は、か、GUI で制御するする場合は、か、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントおよび
接続するためのコードを作成しました。で管理する場合は、ことができます。 オフセットのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令すると量が明したこのペーパーを参照してください。確に連絡するか、参加して定しました。義するされている場合は、が、オフセットを手伝うことができる場合は、
ゼロに連絡するか、参加して戻ると、すために連絡するか、参加してイネーブルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、非アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。制御する方法が求められました。が必要な単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、固
定しました。値が適切な場合は、があります。 GUI は進行中の作業です。、ユーザーが各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセット値を手伝うことができる場合は、設定しました。、インクは進行中の作業です。リメント、
デクは進行中の作業です。リメント、および累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにする場合は、手段です。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのし、イネーブルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、ディアサートする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して OFFSET-IN-M

値を手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、場合は、があります。
　ACCEL、VEL、MIN、MAX、EPSILON、WAYPOINT-SAMPLE-SECS、および WAYPOINT-THRESHOLD のハンドブックは進行中の作業です。デフォ
ルを送信してくト値は進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションに連絡するか、参加して適していない場合は、があります。 このハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントは進行中の作業です。、
LINUXCNC に連絡するか、参加してよって他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。場所で適用されされる場合は、制限など、を手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識していません。 ユーザーは進行中の作業です。、ハードウェアで使
用されする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、シミュレーターアプリケーションで使用され法が求められました。を手伝うことができる場合は、テストし、すべてのハンドブックは進行中の作業です。危険な状態で開始される可能性があります。を手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、必要が
あります
コンポーネントと GUI（MOVEOFF_GUI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、示す SIM構成されました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加してあります。
 CONFIGS / SIM / AXIS / MOVEOFF（AXIS-UI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 CONFIGS / SIM / TOUCHY / NGCGUI（TOUCHY-UI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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6.11.1 既存の変更構成の変更変更
システムのメンバーに連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためののハンドブックは進行中の作業です。ハーフイルを送信してく（LIB：HOOKUP_MOVEOFF.TCL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして、MOVEOFF コンポーネントを手伝うことができる場合は、
使用されする場合は、ように連絡するか、参加して既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、適合は、させる場合は、ことができます。 追加してのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してく設定しました。は進行中の作業です。、オフセットを手伝うことができる場合は、
制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な GUI（MOVEOFF_GUI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、サポートします。
システムのメンバーに連絡するか、参加してハーフイルを送信してく（LIB：HOOKUP_MOVEOFF.TCL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が構成されました。 INI ファイルを送信してくで適切に連絡するか、参加して指定しました。されている場合は、場合は、、
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
1. 元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。 JOINT.N.MOTOR-POS-CMD および JOINT.N.MOTOR-POS-FB ピン接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します
2. INI ファイルを送信してくで識別を停止します。されたすべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。されたパーソナのロビーでリティを手伝うことができる場合は、使用されして

（MV という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、使用されして）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所MOVEOFF コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロード（LOADRT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所します。
3. 必要な順序を指定します。で MOVEOFF コンポーネント関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加して（ADDF）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所します
4. ムのメンバーに連絡するか、参加してーブオフコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、JOINT.N.MOTOR-POS-CMD ピンと JOINT.N.MOTOR-POS-

FB ピンを手伝うことができる場合は、再接続するためのコードを作成しました。します
5. 追加してのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してく設定しました。に連絡するか、参加して従って使用されって、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ムのメンバーに連絡するか、参加してーブオフコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。動され、作パラメータと制限など、を手伝うことができる場合は、

設定しました。します
注：MOVEOFF_GUI アプリケーションは進行中の作業です。、NEMATICS_TYPE=KINEMATICS_SUPPORTED モジュールを送信してく

で既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、構成されました。を手伝うことができる場合は、サポートします。 アイデンティティキンのハンドブックは進行中の作業です。場
合は、、MOVEOFF_GUI は進行中の作業です。、コマンドラインパラメータ-AXESAXISNAMES で指定しました。された各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。名を手伝うことができる場合は、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、
ジョイントに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、変更する許可します。

[HAL] HALUI のハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくエントリがある場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、LIB：HOOKUP_MOVEOFF.TCL のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい
[HAL]HALFILEエントリを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 LIB：HOOKUP_MOVEOFF.TCL のハンドブックは進行中の作業です。エントリは進行中の作業です。、JOINT.N.MOTOR-

POSCMD、JOINT.N.MOTOR-POS-FB、およびこれらのハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネント
（PID およびエンコーダー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、ハーフイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HALFILE=エントリのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く
必要があります。 たとえば、サーボシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

[HAL]
HALUI = halui
HALFILE = existing_configuration_halfile_1
...
HALFILE = existing_configuration_halfile_n
HALFILE = LIB:hookup_moveoff.tcl

使用され中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ごとのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して INI ファイルを送信してくエントリを手伝うことができる場合は、追加してします（エントリが定しました。義するされていない
場合は、は進行中の作業です。、[AXIS_N]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、エントリが使用されされ、エントリが見したのはそこでした。つからない場合は、は進行中の作業です。、
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MOVEOFF コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトが使用されされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 注：軸の移動を協調制御できます。ごとのハンドブックは進行中の作業です。オフセット設定しました。に連絡するか、参加してコンポーネ
ントのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトまたは進行中の作業です。[AXIS_N]セクは進行中の作業です。ション値を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことは進行中の作業です。お勧めします。めしません。

[MOVEOFF_n]
MAX_LIMIT =
MIN_LIMIT =
MAX_VELOCITY =
MAX_ACCELERATION

MOVEOFF コンポーネント設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくエントリを手伝うことができる場合は、追加してします（MOVEOFF のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、使用されし
ないでください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

[MOVEOFF]
EPSILON =
WAYPOINT_SAMPLE_SECS =
WAYPOINT_THRESHOLD =

MOVEOFF_GUI は進行中の作業です。、追加してのハンドブックは進行中の作業です。必要な接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、確立し、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ポップアップ GUI を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされま
す。
1. オフセットを手伝うことができる場合は、有効になっていません。/無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくトグルを送信してくボタンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします
2. バックは進行中の作業です。トラッキングを手伝うことができる場合は、有効になっていません。/無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくトグルを送信してくボタンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします
3. 各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。オフセットを手伝うことができる場合は、インクは進行中の作業です。リメント/デクは進行中の作業です。リメント/ゼロに連絡するか、参加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。制御するプッシュボタンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのし

ます
4. 各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセット電流値を手伝うことができる場合は、表示します
5. 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。オフセットステータス（無効になっていません。、アクは進行中の作業です。ティブ、削除する必要があります。など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、表示します

付き数字属のハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくボタンは進行中の作業です。、ムのメンバーに連絡するか、参加してーブオフコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。ムのメンバーに連絡するか、参加してーブイネーブルを送信してくピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて
オプションです。 MOVEOFF_GUI のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してピン MV.MOVE-ENABLE が接続するためのコードを作成しました。されていない場合は、は進行中の作業です。、オフ
セットを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。表示とコントロールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。両方が提供されるソフトウェアを特定するためのされます。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、MOVEOFF_GUI は進行中の作業です。、
MOVEOFF コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。 MOVE-ENABLE ピン（MV.MOVE-ENABLE という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、オフセット
（MV.MOVE-OFFSET-IN-M）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、およびバックは進行中の作業です。トラッキングイネーブルを送信してく（MV.BACKTRACK-ENABLE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、管理
します。

MOVEOFF_GUI のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して MV.MOVE-ENABLE ピンが接続するためのコードを作成しました。されている場合は、場合は、、MOVEOFF_GUI は進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するための
しますが、コントロールを送信してくは進行中の作業です。提供されるソフトウェアを特定するためのしません。 このハンドブックは進行中の作業です。モードは進行中の作業です。、ジョグホイールを送信してくまたは進行中の作業です。オフセット入力と
イネーブルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。（MV.OFFSET-IN-M、MV.MOVE-ENABLE、MV.BACKTRACK-ENABLE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、
使用されする場合は、構成されました。を手伝うことができる場合は、サポートします。
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MOVEOFF_GUI は進行中の作業です。、MOVEOFF コンポーネントピンに連絡するか、参加して必要な接続するためのコードを作成しました。（MV.POWER_ON および MV.APPLY-

OFFSETS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 MV.POWER_ON ピンは進行中の作業です。 MOTION.MOTION対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています（必要
に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて新しいバージョンのしい信してく号すべてを外部とリンクするが自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して作成されました。されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 MV.APPLY-OFFSETS は進行中の作業です。 HALUI.PROGRAM.IS-PAUSED に連絡するか、参加して
接続するためのコードを作成しました。される場合は、か、コマンドラインオプションに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて 1 に連絡するか、参加して設定しました。されます-MODE [ONPAUSE | いつも ]。 必
要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、新しいバージョンのしい信してく号すべてを外部とリンクするが自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して作成されました。されます。
MOVEOFF_GUI を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して INI ファイルを送信してく[アプリケーション]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してエントリを手伝うことができる場合は、追
加してします。

[APPLICATIONS]
# Note: a delay (specified in seconds) may be required if connections
# are made using postgui halfiles ([HAL]POSTGUI_HALFILE=)
DELAY = 0
APP = moveoff_gui option1 option2 ...

ハーフイルを送信してく LIB：HOOKUP_MOVEOFF.TCL を手伝うことができる場合は、使用されして MOVEOFF コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードおよび接続するためのコードを作成しました。す
る場合は、場合は、、MV.MOVE-ENABLE ピンは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。されず、MOVEOFF_GUI に連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、ローカルを送信してくコントロー
ルを送信してくが使用されされます。 これは進行中の作業です。、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 INI構成されました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ときに連絡するか、参加して MOVEOFF コンポーネントを手伝うことができる場合は、テストまた
は進行中の作業です。デモンストレーションする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。最も簡単な方法が求められました。な方法が求められました。です。

オフセット値とステータスに連絡するか、参加して MOVEOFF_GUI 表示を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、ときに連絡するか、参加して外部コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加して
する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LIB：HOOKUP_MOVEOFF.TCL に連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。くハーフイルを送信してくが追加してのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、行う必要があります。 たと
えば、提供されるソフトウェアを特定するためのされている場合は、デモンストレーション構成されました。（CONFIGS / SIM / AXIS / MOVEOFF / *。INI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。
なシステムのメンバーに連絡するか、参加してハーフイルを送信してく（LIB：MOVEOFF_EXTERNAL.HAL という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして MV.MOVE-

ENABLE、MV.OFFSET-IN-M を手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。します。 および MV.BACTRACK-信してく号すべてを外部とリンクするへのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。
[HAL]
HALUI = halui
...
HALFILE = LIB:hookup_moveoff.tcl
HALFILE = LIB:moveoff_external.hal

LIB：MOVEOFF_EXTERNAL.HAL（3軸の移動を協調制御できます。構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって行われる場合は、接続するためのコードを作成しました。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
net external_enable mv.move-enable
net external_offset_0 mv.offset-in-0
net external_offset_1 mv.offset-in-1
net external_offset_2 mv.offset-in-2
net external_backtrack_en mv.backtrack-enable
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これらのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする（EXTERNAL_ENABLE、EXTERNAL_OFFSET_M、EXTERNAL_BACKTRACK_EN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。
HALFILE（POSTGUI_HALFILE を手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって管理され、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。オフセット値とオフセットス
テータスに連絡するか、参加して MOVEOFF_GUI 表示を手伝うことができる場合は、使用されしながら、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりされた制御するを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためので
きます。

MOVEOFF_GUI は進行中の作業です。、コマンドラインオプションを手伝うことができる場合は、使用されして設定しました。されます。 MOVEOFF_GUI のハンドブックは進行中の作業です。操作のハンドブックは進行中の作業です。詳
細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、MAN ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

$ man moveoff_gui

MOVEOFF_GUI のハンドブックは進行中の作業です。コマンドラインオプションのハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。なリストに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、コマンドラインヘルを送信してくプオプ
ションを手伝うことができる場合は、使用されしてください。

$ moveoff_gui --help
Usage:
moveoff_gui [Options]
Options:
[--help | -? | -- -h ] (This text)
[-mode [onpause | always]] (default: onpause)
(onpause: show gui when program paused)
(always: show gui always)
[-axes axisnames] (default: xyz (no spaces))
(letters from set of: x y z a b c u v w)
(example: -axes z)
(example: -axes xz)
(example: -axes xyz)
[-inc incrementvalue] (default: 0.001 0.01 0.10 1.0 )
(specify one per -inc (up to 4) )
(example: -inc 0.001 -inc 0.01 -inc 0.1 )
[-size integer] (default: 14
(Overall gui popup size is based on font size)
[-loc center|+x+y] (default: center)
(example: -loc +10+200)
[-autoresume] (default: notused)
(resume program when move-enable deasserted)
[-delay delay_secs] (default: 5 (resume delay))
Options for special cases:
[-noentry] (default: notused)
(don’t create entry widgets)
[-no_resume_inhibit] (default: notused)
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(do not use a resume-inhibit-pin)
[-no_pause_requirement] (default: notused)
(no check for halui.program.is-paused)
[-no_cancel_autoresume] (default: notused)
(useful for retraact offsets with simple)
(external control )
[-no_display] (default: notused)
(Use when both external controls and displays)
(are in use (see Note)) )
Note: If the moveoff move-enable pin (mv.move-enable) is connected when
moveoff_gui is started, external controls are required and only
displays are provided.

6.12 ステッパー構成
6.12.1 前の変更書きき

標です。準のハンドブックは進行中の作業です。ステッパーマシンを手伝うことができる場合は、セットアップする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。推奨される場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。、ステップ構成されました。ウィザードを手伝うことができる場合は、使用され
する場合は、ことです。 ステッパー設定しました。ウィザードのハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

このハンドブックは進行中の作業です。章では、では進行中の作業です。、ステッパーベースのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、手動され、でセットアップする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。より一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。いくつ
かに連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。 これらのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ステップおよび方向に動かすようにドライブに命令する信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、ドライブを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた
ステッピングモーターを手伝うことができる場合は、使用されしています。

モーターは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびルを送信してくープで動され、作する場合は、ため（モーターからのハンドブックは進行中の作業です。フィードバックは進行中の作業です。は進行中の作業です。返す可能性があります。されません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、これは進行中の作業です。より簡
単な方法が求められました。なセットアップのハンドブックは進行中の作業です。 1 つですが、モーターが停止された、またはまったく機能しなくなったしたりステップを手伝うことができる場合は、失ったりしないように連絡するか、参加して、システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、適
切に連絡するか、参加して構成されました。する場合は、必要があります。

このハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。ほとんどは進行中の作業です。、LINUXCNC とともに連絡するか、参加してリリースされたサンプルを送信してく構成されました。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 構成されました。は進行中の作業です。
STEPPER_INCH と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれ、構成されました。ピッカーを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことで見したのはそこでした。つける場合は、ことができます。

6.12.2 最大ステップレート
　ソフトウェアステップ生し続けました。成されました。では進行中の作業です。、最大ステップレートは進行中の作業です。、ステップアンドディレクは進行中の作業です。ション出力のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。
BASE_PERIODごとに連絡するか、参加して 1 ステップです。 要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされる場合は、最大ステップレートは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_VELOCITY とそ
のハンドブックは進行中の作業です。 INPUT_SCALE のハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにです。 要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたステップレートが達成されました。できない場合は、、特に連絡するか、参加して高速ジョグおよび G0

移動され、中の作業です。に連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エラーが発生し続けました。します。
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　ステッパードライバーが直交入力を手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、ことができる場合は、場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。モードを手伝うことができる場合は、使用されしてください。
直交信してく号すべてを外部とリンクするでは進行中の作業です。、BASE_PERIODごとに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ステップが可能しなくなったであり、最大ステップレートが 2倍に連絡するか、参加してなり
ます。
　他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー決策です。 （は進行中の作業です。、BASE_PERIOD（これを手伝うことができる場合は、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最く設定しました。しすぎる場合は、と、マシンが応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。しなくなったり、ロックは進行中の作業です。
アップしたりする場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、INPUT_SCALE（ステッパードライバーで異なります。なる場合は、ステップサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、選択されましできる場合は、場合は、
は進行中の作業です。、プーリー比を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。 1 つ以上を手伝うことができる場合は、減らすことです。 または進行中の作業です。親ねねじピッチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、または進行中の作業です。
MAX_VELOCITY および STEPGEN_MAXVEL。
　BASE_PERIOD、INPUT_SCALE、および MAX_VELOCITY のハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。な組みを開始するために、結果としてみ合は、わせが受けました。け入れられない場
合は、は進行中の作業です。、ハードウェアステップ生し続けました。成されました。（LINUXCNC でサポートされている場合は、ユニバーサルを送信してくステッパーコントロー
ラー、MESAカードなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、検討してください。

6.12.3 ピン配列の並べ替え
　LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。主な欠です。陥を補うために使用できます。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、ソースコードを手伝うことができる場合は、再コンパイルを送信してくせずに連絡するか、参加してピン配置されます。を手伝うことができる場合は、指定しました。できないことでし
た。 LINUXCNC は進行中の作業です。は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して柔軟性があります。があり、（ハードウェアアブストラクは進行中の作業です。ションレイヤーのハンドブックは進行中の作業です。おかげで）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所どのハンドブックは進行中の作業です。
信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、どこに連絡するか、参加して送る場合は、かを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して指定しました。できる場合は、ように連絡するか、参加してなりました。 HAL のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本を手伝うことができる場合は、参照してください。
してください。
　HAL のハンドブックは進行中の作業です。概要とチュートリアルを送信してくで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、HAL内に連絡するか、参加しては進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする、ピン、およびパラメーター
があります。

NOTE

短くするためにくするために見つかりました 1 つの軸によって生成されるツールとワークピースの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が提示されませしていますが独立していない場合でも、、他ののすべての軸によって生成されるツールとワークピースの動き。は類似しています。しています。

ピン配置されます。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
signals: Xstep, Xdir & Xen
pins: parport.0.pin-XX-out & parport.0.pin-XX-in

.INI ファイルを送信してくで選択されましした内容に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、STANDARD_PINOUT.HAL または進行中の作業です。 XYLOTEX_PINOUT.HAL のハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、使
用されします。 これらは進行中の作業です。、さまざまな信してく号すべてを外部とリンクするとピンを手伝うことができる場合は、リンクは進行中の作業です。する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、 HAL に連絡するか、参加して指示する場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくです。 
さらに連絡するか、参加して、STANDARD_PINOUT.HAL を手伝うことができる場合は、調査するアプリケーションします。

1.1.1.1 標準ピン配置 HAL

このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コマンドが含まれています。まれており、通常は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

# standard pinout config file for 3-axis steppers
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# using a parport for I/O
#
# first load the parport driver
loadrt hal_parport cfg="0x0378"
#
# next connect the parport functions to threads
# read inputs first
addf parport.0.read base-thread 1
# write outputs last
addf parport.0.write base-thread -1
#
# finally connect physical pins to the signals
net Xstep => parport.0.pin-03-out
net Xdir => parport.0.pin-02-out
net Ystep => parport.0.pin-05-out
net Ydir => parport.0.pin-04-out
net Zstep => parport.0.pin-07-out
net Zdir => parport.0.pin-06-out
# create a signal for the estop loopback
net estop-loop iocontrol.0.user-enable-out iocontrol.0.emc-enable-in
# create signals for tool loading loopback
net tool-prep-loop iocontrol.0.tool-prepare iocontrol.0.tool-prepared
net tool-change-loop iocontrol.0.tool-change iocontrol.0.tool-changed
# connect "spindle on" motion controller pin to a physical pin
net spindle-on spindle.0.on => parport.0.pin-09-out
###
### You might use something like this to enable chopper drives when machine ON
### the Xen signal is defined in core_stepper.hal
###
# net Xen => parport.0.pin-01-out
###
### If you want active low for this pin, invert it like this:
###
# setp parport.0.pin-01-out-invert 1
###
### A sample home switch on the X axis (axis 0). make a signal,
### link the incoming parport pin to the signal, then link the signal
### to LinuxCNC’s axis 0 home switch input pin
###
# net Xhome parport.0.pin-10-in => joint.0.home-sw-in
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###
### Shared home switches all on one parallel port pin?
### that’s ok, hook the same signal to all the axes, but be sure to
### set HOME_IS_SHARED and HOME_SEQUENCE in the ini file.
###
# net homeswitches <= parport.0.pin-10-in
# net homeswitches => joint.0.home-sw-in
# net homeswitches => joint.1.home-sw-in
# net homeswitches => joint.2.home-sw-in
###
### Sample separate limit switches on the X axis (axis 0)
###
# net X-neg-limit parport.0.pin-11-in => joint.0.neg-lim-sw-in
# net X-pos-limit parport.0.pin-12-in => joint.0.pos-lim-sw-in
###
### Just like the shared home switches example, you can wire together
### limit switches. Beware if you hit one, LinuxCNC will stop but can’t tell
### you which switch/axis has faulted. Use caution when recovering from this.
###
# net Xlimits parport.0.pin-13-in => joint.0.neg-lim-sw-in joint.0.pos-lim-sw-in
＃で始するために、結果としてまる場合は、行は進行中の作業です。コメントであり、そのハンドブックは進行中の作業です。唯一のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるは進行中の作業です。、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所者であるに連絡するか、参加してファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコン内する場合は、ことです。

6.12.3.1 概要なファイル
STANDARD_PINOUT.HAL が実行/解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされる場合は、ときに連絡するか、参加して実行される場合は、操作がいくつかあります。
 PARPORT ドライバーがロードされます（詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、PARPORT のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 パーポートドライバーのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりおよび書き込む」という選択を行います。み機能しなくなったは進行中の作業です。、ベーススレッドに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられます。

1)

 軸の移動を協調制御できます。 X、Y、Z のハンドブックは進行中の作業です。ステップおよび方向に動かすようにドライブに命令する信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、パーポートのハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されます。
 さらに連絡するか、参加して I / O 信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されます（ESTOP ルを送信してくープバックは進行中の作業です。、TOOLCHANGER ルを送信してくープバックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 スピンドルを送信してくオン信してく号すべてを外部とリンクするが定しました。義するされ、パーポートピンに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されます

1) LINUXCNC セットアップで最速のハンドブックは進行中の作業です。スレッド。通常、コードは進行中の作業です。数十マイクは進行中の作業です。ロ秒ごとに連絡するか、参加して実行されます。

6.12.3.2 STANDARD_PINOUT.HAL の歴史変更
STANDARD_PINOUT.HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、場合は、、必要なのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。テキストエディタだけです。 ファイルを送信してく
を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、変更する許可する場合は、部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけます。
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たとえば、X軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ステップと方向に動かすようにドライブに命令する信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、場合は、は進行中の作業です。、PARPORT.0.PIN-XX-OUT名のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、
変更する許可する場合は、だけです。
net Xstep parport.0.pin-03-out
net Xdir parport.0.pin-02-out

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して変更する許可できます。
net Xstep parport.0.pin-02-out
net Xdir parport.0.pin-03-out

または進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加してあなたが好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてきな他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。アウトピン。
ヒント：同じピンに連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されていないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。

6.12.3.3 信号の歴史極性に関する注意をテストする変更する
外部ハードウェアが「アクは進行中の作業です。ティブロー」信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、予期のスポンサーシップによりしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、-INVERT パラメー
ターを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 たとえば、スピンドルを送信してく制御する信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してします。
setp parport.0.pin-09-invert TRUE

6.12.3.4 PWM スピンドル速度制御の歴史追加する
スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、 PWM 信してく号すべてを外部とリンクするで制御するできる場合は、場合は、は進行中の作業です。、PWMGEN コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されして信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、作成されました。しま
す。
loadrt pwmgen output_type=0
addf pwmgen.update servo-thread
addf pwmgen.make-pulses base-thread
net spindle-speed-cmd spindle.0.speed-out => pwmgen.0.value
net spindle-on spindle.0.on => pwmgen.0.enable
net spindle-pwm pwmgen.0.pwm => parport.0.pin-09-out
setp pwmgen.0.scale 1800 # Change to your spindle’s top speed in RPM

これは進行中の作業です。、PWM に連絡するか、参加して対する場合は、スピンドルを送信してくコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。が単な方法が求められました。純なパーツを記述します。である場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。
0％減らし、それをPWM は進行中の作業です。 0 RPM、10％減らし、それをPWM は進行中の作業です。 180 RPM などです。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、ために連絡するか、参加して必要な最小さな改善を要求
PWM がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、NIST-LATHE のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加して従って使用されってください。 スケールを送信してくコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ため
のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく構成されました。。
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6.12.3.5 イネーブル信号の歴史追加する
 一部のハンドブックは進行中の作業です。増幅に高まり始めています。器が（ドライブ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、モーターのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、受けました。け入れて命令するする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、イネーブルを送信してく信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、必要
とします。 このハンドブックは進行中の作業です。ため、XEN、YEN、ZEN と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、シグナのロビーでルを送信してくがすでに連絡するか、参加して定しました。義するされています。
それらを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、使用されします。
net Xen parport.0.pin-08-out

すべてのハンドブックは進行中の作業です。ドライブを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、持ちました。つことができます。 設定しました。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、または進行中の作業です。いくつか。
 ただし、通常、1 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して障害が発生し続けました。する場合は、と、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ドライブも無効になっていません。に連絡するか、参加してなる場合は、ため、すべてのハンドブックは進行中の作業です。
ドライブに連絡するか、参加して対して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。イネーブルを送信してく信してく号すべてを外部とリンクする/ピンのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな方法が求められました。である場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。し
てください。

6.12.3.6 外部エディター非常停止スイッチボタン
STANDARD_PINOUT.HAL ファイルを送信してくは進行中の作業です。、外部非常停止された、またはまったく機能しなくなったボタンがないことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。 外部非
常停止された、またはまったく機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ESTOP_LATCH のハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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7章 コントから：ロールパネル
7.1 PYTHON仮想コントロールパネルコントロールパネル

7.1.1 前の変更書きき
Python仮想コントロールを送信してくパネルを送信してく PyVCP（Python仮想コントロールを送信してくパネルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、インテグレーターがボタンと

インジケーターを手伝うことができる場合は、使用されして AXIS インターフェイスを手伝うことができる場合は、カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりして特別を停止します。なタスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、実行できる場合は、ように連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。さ
れています。

ハードウェアマシンのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくパネルを送信してくは進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 I / O ピンを手伝うことができる場合は、消費しています。 他の人は他の見解を持っていますが、する場合は、可能しなくなった性があります。があり、高価なに連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。が
あります。 ここで、仮想コントロールを送信してくパネルを送信してくに連絡するか、参加して利点を合わせてがあり、PyVCP のハンドブックは進行中の作業です。構築する動き（に連絡するか、参加して費しています。 他の人は他の見解を持っていますが、用されは進行中の作業です。かかりません。
仮想コントロールを送信してくパネルを送信してくは進行中の作業です。、ラダーロジックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。デバッグ中の作業です。に連絡するか、参加して実際ののハンドブックは進行中の作業です。 I / O デバイスを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提的ライセンシーであるに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。

テストや監視、または進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、構築する動き（して I / O ボードに連絡するか、参加して配線からの逸脱がする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してシミュレートする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、PyVCP ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くを手伝うことができる場合は、示しています。

7.1.2 パネル構造
PyVCP パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。レイアウトは進行中の作業です。、<return>pyvcp>と<return>/ pyvcp>のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットタグを手伝うことができる場合は、含まれています。む XML ファイルを送信してくで指定しました。され

ます。 例としては、えば：
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このハンドブックは進行中の作業です。テキストを手伝うことができる場合は、 tiny.xml というファイルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。して、
halcmd loadusr pyvcp -c mypanel tiny.xml

PyVCP は進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット、「これは進行中の作業です。 LED インジケーターです」というテキストのハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してくと HALBIT 信してく号すべてを外部とリンクする
のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、 LED を手伝うことができる場合は、含まれています。むパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 また、mypanel という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コン
ポーネントも作成されました。されます（このハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットは進行中の作業です。、mypanel で始するために、結果としてまる場合は、ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されていま
す）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 <return>led>タグ内に連絡するか、参加して<return>halpin>タグが存のユーザーインターフェースと在しなかったため、PyVCP は進行中の作業です。 LED ウィジェット mypanel.led.0 のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピ
ンに連絡するか、参加して自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けます。

ウィジェットとそのハンドブックは進行中の作業です。タグおよびオプションのハンドブックは進行中の作業です。リストに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットリファレンスを手伝うことができる場合は、参照してください。して
ください。

パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。したら、HAL 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 PyVCP ピンとのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてで接続するためのコードを作成しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、halcmd を手伝うことができる場合は、使用されします。
net <signal-name> <pin-name> <opt-direction> <opt-pin-name>signal-name

HAL を手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。めて使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、インテグレータマニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HAL のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本のハンドブックは進行中の作業です。章では、から始するために、結果としてめる場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

7.1.3 安全
PyVCP ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。一部は進行中の作業です。 Python コードとして評価なされ、Python プログラムのメンバーに連絡するか、参加してで利用され可能しなくなったな任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、

実行できます。 信してく頼できる場合は、ソースからのハンドブックは進行中の作業です。 PyVCP.xml ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されしてください。
7.1.4 AXIS

AXIS は進行中の作業です。 PyVCP と同じGUIツールを送信してくキット（Tkinter）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ため、AXISユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。右側
または進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部に連絡するか、参加して PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。 典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるな例としては、を手伝うことができる場合は、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。します。

パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、記述されたした PyVCPXML ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、、.ini ファイルを送信してくと同じディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して配置されます。します。 バーウィジェット
を手伝うことができる場合は、使用されして現します。在のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、とします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、 spindle.xml というファイルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。します。

<pyvcp>
<label>

<text>"Spindle speed:"</text>
</label>
<bar>

<halpin>"spindle-speed"</halpin>
<max_>5000</max_>

</bar>
</pyvcp>

ここでは進行中の作業です。、ラベルを送信してくとバーウィジェットを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。し、バーに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。された HAL ピンに連絡するか、参加してスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。
という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字け、バーのハンドブックは進行中の作業です。最大値を手伝うことができる場合は、 5000 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ように連絡するか、参加して指定しました。しました（すべてのハンドブックは進行中の作業です。オプションに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、および
のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットリファレンスを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 。 AXIS に連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識させ、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。、.ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して指定しました。する場合は、必要があります。

PYVCP = spindle.xml
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パネルを送信してくが AXISユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部に連絡するか、参加して表示される場合は、場合は、は進行中の作業です。、.ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションで
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して指定しました。する場合は、必要があります。

PYVCP_POSITION = BOTTOM
BOTTOM 以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、または進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるする場合は、と、PYVCP パネルを送信してくが右側に連絡するか、参加して配置されます。されます。
ウィジェットに連絡するか、参加して実際のに連絡するか、参加してスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、表示させる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、適切な HAL 信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があります。 AXIS

および PyVCP が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされる場合は、と実行される場合は、.hal ファイルを送信してくは進行中の作業です。、.ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[HAL]セクは進行中の作業です。ションで指定しました。できます。
POSTGUI_HALFILE = spindle_to_pyvcp.hal

このハンドブックは進行中の作業です。変更する許可に連絡するか、参加してより、spland_to_pyvcp.hal で指定しました。された HAL コマンドが実行されます。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、内容は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
ように連絡するか、参加してなります。

net spindle-rpm-filtered => pyvcp.spindle-speed
スピンドルを送信してく-rpm-filtered と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、信してく号すべてを外部とリンクするがすでに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、と仮定しました。します。 AXIS と一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して実行する場合は、場合は、、すべて

のハンドブックは進行中の作業です。 PyVCP ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。 pyvcp で始するために、結果としてまる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

これは進行中の作業です。、新しいバージョンのしく作成されました。された PyVCP パネルを送信してくが AXIS でどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して表示される場合は、かを手伝うことができる場合は、示しています。 sim / lathe構成されました。
は進行中の作業です。すでに連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して構成されました。されています。

7.1.5 スタンドアロン
このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。マシンコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。有無に連絡するか、参加してかかわらず、PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、単な方法が求められました。独で表示す

る場合は、方法が求められました。に連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。 LinuxCNC でスタンドアロン PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用され
します。

loadusr -Wn mypanel pyvcp -g WxH+X+Y -c mypanel <path/>panel_file.xml
フローティングパネルを送信してくまたは進行中の作業です。 AXIS 以外のハンドブックは進行中の作業です。 GUI を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたパネルを送信してくが必要な場合は、に連絡するか、参加してこれを手伝うことができる場合は、使用されします。

 -Wn panelname-HAL は進行中の作業です。、コンポーネント panelname のハンドブックは進行中の作業です。ロードが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、（HAL スピークは進行中の作業です。で準備を手伝うことができる場合は、が整する高レベルのコントローラー、つまりモーう）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。
を手伝うことができる場合は、待ってから、さらに連絡するか、参加して HAL コマンドを手伝うことができる場合は、処理します。 PyVCP パネルを送信してくは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートし、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL
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コンポーネントは進行中の作業です。それらに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加してそれらが存のユーザーインターフェースと在する場合は、必要がある場合は、ため、これは進行中の作業です。重要です。 大文字のハンドブックは進行中の作業です。 W

と小さな改善を要求文字のハンドブックは進行中の作業です。 n に連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 -Wn オプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、-c オプションを手伝うことができる場合は、使用されしてパネルを送信してくに連絡するか、参加して名
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、必要があります。

 pyvcp <return>-g> <return>-c> panel.xml-xml パネルを送信してくファイルを送信してくからオプションのハンドブックは進行中の作業です。ジオメトリや panelname を手伝うことができる場合は、使用されしてパネルを送信してく
を手伝うことができる場合は、構築する動き（します。 panel.xml は進行中の作業です。、.xml で終わる場合は、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 .xml ファイルを送信してくは進行中の作業です。、パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
作成されました。方法が求められました。を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ファイルを送信してくです。 パネルを送信してくが HAL スクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してない場合は、は進行中の作業です。、パス名を手伝うことができる場合は、追
加してする場合は、必要があります。

 -g <return>WxH> <return>+ X + Y>-パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ときに連絡するか、参加して使用されする場合は、ジオメトリを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 構文は進行中の作業です。、幅に高まり始めています。 x 高さ+ X アン
カー+ Y アンカーです。 サイズからの初期のスポンサーシップによりまたは進行中の作業です。位置されます。、ある場合は、いは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、設定しました。できます。 アンカーポイントは進行中の作業です。、パネ
ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の上隅には、各軸の座標位置表示があります。です。 例としては、は進行中の作業です。-g250x500 + 800 + 0 です。これに連絡するか、参加してより、パネルを送信してくが幅に高まり始めています。 250 ピクは進行中の作業です。セルを送信してく、高さ 500 ピクは進行中の作業です。セ
ルを送信してくに連絡するか、参加して設定しました。され、X800Y0 に連絡するか、参加して固定しました。されます。

 -c panelname-PyVCP に連絡するか、参加して、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。とウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、指示します。 パネルを送信してく名は進行中の作業です。、ス
ペースを手伝うことができる場合は、含まれています。まない任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

LinuxCNC なしでスタンドアロンのハンドブックは進行中の作業です。 PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されします。
loadusr -Wn mypanel pyvcp -g 250x500+800+0 -c mypanel mypanel.xml

pyvcp パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求コマンドは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
loadusr pyvcp mypanel.xml

テストやスタンドアロンのハンドブックは進行中の作業です。 DRO など、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。マシンコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。ないパネルを送信してくが必要な場合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、
使用されします。

loadusr コマンドは進行中の作業です。、HAL が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、コンポーネントもロードする場合は、ときに連絡するか、参加して使用されされます。
 パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードしてから、loadusr -wclassicladder を手伝うことができる場合は、使用されして ClassicLadder を手伝うことができる場合は、ロードした場合は、、CL は進行中の作業です。、CL を手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。
じる場合は、まで HAL（およびパネルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいたままに連絡するか、参加してします。 上記のハンドブックは進行中の作業です。-Wn は進行中の作業です。、コンポーネント-Wn "name"のハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、が整する高レベルのコントローラー、つまりモー
うのハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待つことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 （名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。大文字のハンドブックは進行中の作業です。 W と小さな改善を要求文字のハンドブックは進行中の作業です。 n に連絡するか、参加して注意が作成されました。して
ください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-c は進行中の作業です。、panel_file_name.xml のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、使用されして、panelname という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ように連絡するか、参加して
PyVCP に連絡するか、参加して指示します。 panel_file_name.xml という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してする場合は、ことができますが、.xml で終わる場合は、必
要があります。これは進行中の作業です。、パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。方法が求められました。を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ファイルを送信してくです。 パネルを送信してくが HAL スクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ディレクは進行中の作業です。ト
リに連絡するか、参加してない場合は、は進行中の作業です。、パス名を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要があります。

パネルを送信してくが HAL に連絡するか、参加してよる場合は、コマンドのハンドブックは進行中の作業です。続するためのコードを作成しました。行/シャットダウンを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、場合は、に連絡するか、参加して使用されする場合は、オプションのハンドブックは進行中の作業です。コマンド。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。
コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードした後の月曜日に開催されました。、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コマンドを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してします。

waituser panelname
これは進行中の作業です。、HAL コマンドを手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、コンポーネント panelname が閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待つように連絡するか、参加して HAL に連絡するか、参加して指示しま

す。 これは進行中の作業です。通常、パネルを送信してくが閉じているすべての接点を使用します。じられたときに連絡するか、参加して HAL がシャットダウンする場合は、ように連絡するか、参加して、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドとして設定しました。され
ます。

571



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

7.1.6 ウィジェット
HAL 信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ビットと数値のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。バリエーションがあります。 ビットは進行中の作業です。オフ/オン信してく号すべてを外部とリンクするです。 数値は進行中の作業です。、

float、s32、または進行中の作業です。 u32 に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 HAL データ型フライス盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「HAL データ」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、
参照してください。してください。 PyVCP ウィジェットは進行中の作業です。、インジケーターウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されしてシグナのロビーでルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示する場合は、
か、コントロールを送信してくウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されしてシグナのロビーでルを送信してく値を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことができます。 したがって、HAL 信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。
できる場合は、 PyVCP ウィジェットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラスがあります。 ヘルを送信してくパーウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。 5番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラスを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、
と、パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、整する高レベルのコントローラー、つまりモー理してラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことができます。
1. ビット信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、示すためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：led、rectled

2. ビット信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：ボタン、チェックは進行中の作業です。ボタン、ラジオボタン
3. 数字信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、示すためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：数字、s32、u32、バー、メーター
4. 数値信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：スピンボックは進行中の作業です。ス、スケールを送信してく、ジョグホイールを送信してく
5. ヘルを送信してくパーウィジェット：hbox、vbox、table、label、labelframe

1.1.1.1 構文
各ドライブには、ウィジェットに連絡するか、参加してついて簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して使用されする場合は、マークは進行中の作業です。アップとスクは進行中の作業です。リーンショットを手伝うことができる場合は、示します。 メイン

ウィジェットタグ内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。タグは進行中の作業です。オプションです。
7.1.6.1 一般に、再マップされたコードの動作は、次の方法で定義できます。的なセッション注意事項

現します。在、タグベースのハンドブックは進行中の作業です。構文と属性があります。ベースのハンドブックは進行中の作業です。構文のハンドブックは進行中の作業です。両方がサポートされています。 たとえば、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 XML フラグメ
ントは進行中の作業です。同じように連絡するか、参加して扱う必要があります（われます。

<led halpin="my-led"/>
と

<led><halpin>"my-led"</halpin></led>
属性があります。ベースのハンドブックは進行中の作業です。構文を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして属性があります。値を手伝うことができる場合は、 Python値に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
1. 属性があります。のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。文字が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかである場合は、場合は、、Python 式に公開されました。として評価なされます：{（["’

2. 文字列を維持します。 それが int（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって受けました。け入れられる場合は、場合は、、値は進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数として扱う必要があります（われます
3. 文字列を維持します。 それが float（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって受けました。け入れられる場合は、場合は、、値は進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてとして扱う必要があります（われます
4. それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、文字列を維持します。 それは進行中の作業です。文字列を維持します。 それとして受けました。け入れられます。
タグベースのハンドブックは進行中の作業です。構文を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、タグ内のハンドブックは進行中の作業です。テキストは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して Python 式に公開されました。として評価なされます。
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、さまざまな形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、示しています。
コメントコメントを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、コメントに連絡するか、参加して xml構文を手伝うことができる場合は、使用されします。

<!-- My Comment -->
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XML ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。編集テキストエディタで XML ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集します。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、右クは進行中の作業です。リッ
クは進行中の作業です。して、テキストエディタなどで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくを手伝うことができる場合は、選択されましできます。
色の線で示されているように。
色の線で示されているように。は進行中の作業です。、Gray75 または進行中の作業です。 16 進数＃0000ff という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 X11rgb色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、使用されして指定しました。できます。 完全に機なリストは進行中の作業です。ここ

http://sedition.com/-perl/rgb.html に連絡するか、参加してあります。
一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな色の線で示されているように。（数字のハンドブックは進行中の作業です。付き数字いた色の線で示されているように。は進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。合は、いを手伝うことができる場合は、示します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 白になりました。
 黒
 青い線は実際の機械の速度を表しています。と青い線は実際の機械の速度を表しています。 1-4

 シアンとシアン 1-4

 緑と緑 1-4

 黄色の線で示されているように。と黄色の線で示されているように。 1-4

 赤い線は機械の加速能力です。と赤い線は機械の加速能力です。 1-4

 紫と紫と紫と紫 1-4

 灰色の線で示されているように。と灰色の線で示されているように。 0〜100

HAL ピン HAL ピンは進行中の作業です。、ウィジェットを手伝うことができる場合は、何かに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、手段です。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。し
たら、.hal ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 net コマンドを手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。できます。 net コマンドのハンドブックは進行中の作業です。詳
細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「HAL コマンド」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

7.1.6.2 ラベル
ラベルを送信してくは進行中の作業です。、パネルを送信してくに連絡するか、参加してテキストを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、方法が求められました。です。
 <return>label> <return>/ label>-ラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します
 <return>text> "text" <return>/ text>-ラベルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、テキスト。空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、スペーサーとして使用されして他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。

トを手伝うことができる場合は、整する高レベルのコントローラー、つまりモー列を維持します。 それさせる場合は、ことができます。
 <return>font>（ "Helvetica"、20）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所<return>/ font>-テキストのハンドブックは進行中の作業です。フォントとサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、指定しました。します
 <return>relief> FLAT <return>/ relief>-ラベルを送信してく（FLAT、RAISED、SUNKEN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。周囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、指定しました。します。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。

FLAT です。
 <return>bd> n <return>/ bd>-ここで、n は進行中の作業です。、RAISED または進行中の作業です。 SUNKEN ボーダーが使用されされている場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。ボーダー幅に高まり始めています。です。
 <return>padx> n <return>/ padx>-ここで、n は進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な水平方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なスペースのハンドブックは進行中の作業です。量です。
 <return>pady> and <return>/ paddy>-ここで、n は進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な垂直方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なスペースのハンドブックは進行中の作業です。量です。
ラベルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、<return>disable_pin> True <return>/ disable_pin>を手伝うことができる場合は、追加してしたときに連絡するか、参加して作成されました。される場合は、オプションのハンドブックは進行中の作業です。無効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試みピンがあります。
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<label>
<text>"This is a Label:"</text>
<font>("Helvetica",20)</font>

</label>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

7.1.6.3 Multi_Label

テキストラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。拡張を試すことが提。
選択されまし可能しなくなったなテキストラベルを送信してく。関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ビットピンがアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなる場合は、と、最大 6 つのハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してく凡例としては、を手伝うことができる場合は、表示できま

す。
各ドライブには、凡例としては、ピンを手伝うことができる場合は、信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、信してく号すべてを外部とリンクするが TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。ラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。
複数のハンドブックは進行中の作業です。凡例としては、ピンが TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、最も大きい番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。 TRUE凡例としては、が表示されます。
<return>disable_pin> True <return>/ disable_pin>で無効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試みピンが作成されました。され、そのハンドブックは進行中の作業です。ピンが true に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、ラベルを送信してく

は進行中の作業です。グレー表示された状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して変わります。
<multilabel>
<legends>["Label1", "Label2", "Label3", "Label4", "Label5", "Label6"]</legends>
<font>("Helvetica",20)</font>
<disable_pin>True</disable_pin>
</multilabel>

上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ピンが作成されました。されます。
pyvcp.multilabel.0.disable
pyvcp.multilabel.0.legend0
pyvcp.multilabel.0.legend1
pyvcp.multilabel.0.legend2
pyvcp.multilabel.0.legend3
pyvcp.multilabel.0.legend4
pyvcp.multilabel.0.legend5

複数のハンドブックは進行中の作業です。マルを送信してくチラベルを送信してくがある場合は、場合は、、作成されました。されたピンは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。 pyvcp.multilabel.1.legend1 のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、インクは進行中の作業です。リメ
ントします。

7.1.6.4 LEDs

LED は進行中の作業です。、ビットハルを送信してくピンのハンドブックは進行中の作業です。ステータスを手伝うことができる場合は、示すために連絡するか、参加して使用されされます。 LED のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。は進行中の作業です。、ハルを送信してくピンが true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。
on_color に連絡するか、参加してなり、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 off_color に連絡するか、参加してなります。
 <return>led> <return>/ led>-丸める必要があります。い LED を手伝うことができる場合は、作ります
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 <return>rectled> <return>/ rectled>-長し続けるにつれて、方形のハンドブックは進行中の作業です。 LED を手伝うことができる場合は、作成されました。します
 <return>halpin> name <return>/ halpin>-ピンのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 led.n です。ここで、n は進行中の作業です。 LEDごとに連絡するか、参加してインクは進行中の作業です。リメントさ

れる場合は、整する高レベルのコントローラー、つまりモー数です。
 <return>size> n <return>/ size> -n は進行中の作業です。 LED のハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップにより（ピクは進行中の作業です。セルを送信してく単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で、デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 20 です。
 <return>on_color> color <return>/ on_color>-ピンが真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。 LED のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。緑です。 詳細については、に連絡するか、参加してつい

ては進行中の作業です。、色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
 <return>off_color> color <return>/ off_color>-ピンが false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。 LED のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。赤い線は機械の加速能力です。です
 <return>height> and <return>/ weight> -LED のハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、ピクは進行中の作業です。セルを送信してく単な方法が求められました。位で設定しました。します
 <return>width> n <return>/ width> -LED のハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、ピクは進行中の作業です。セルを送信してく単な方法が求められました。位で設定しました。します
 <return>disable_pin> false <return>/ disable_pin> -true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、LED に連絡するか、参加して無効になっていません。ピンを手伝うことができる場合は、追加してします。
 <return>disabled_color> color <return>/ disabled_color>-ピンが無効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、ときのハンドブックは進行中の作業です。 LED のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
丸める必要があります。い LED

<led>
<halpin>"my-led"</halpin>
<size>50</size>
<on_color>"green"</on_color>
<off_color>"red"</off_color>

</led>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました

長し続けるにつれて、方形 LED これは進行中の作業です。 LED ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。変形です。
<vbox>

<relief>RIDGE</relief>
<bd>6</bd>
<rectled>

<halpin>"my-led"</halpin>
<height>"50"</height>
<width>"100"</width>
<on_color>"green"</on_color>
<off_color>"red"</off_color>

</rectled>
</vbox>

上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。 また、浮き彫りのハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、縦のハンドブックは進行中の作業です。箱から出してすぐに機能するわけではないため、調整またはを手伝うことができる場合は、示しています。
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7.1.6.5 ボタン
ボタンは進行中の作業です。、BIT ピンを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 ボタンを手伝うことができる場合は、押すかし続するためのコードを作成しました。ける場合は、とピンが True に連絡するか、参加して設定しました。され、ボタンを手伝うことができる場合は、
離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。すとピンが False に連絡するか、参加して設定しました。されます。 ボタンは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。オプションオプションを手伝うことができる場合は、使用されできます。
 <return>padx> n <return>/ padx>-ここで、n は進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な水平方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なスペースのハンドブックは進行中の作業です。量です。
 <return>pady> and <return>/ paddy>-ここで、n は進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な垂直方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なスペースのハンドブックは進行中の作業です。量です。
 <return>activebackground> "color" <return>/ activebackground>-色の線で示されているように。のハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加してカーソルを送信してくを手伝うことができる場合は、置されます。きます。
 <return>fg> "color" <return>/ fg>-前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。景に表示されます。色の線で示されているように。。
 <return>bg> "color" <return>/ bg>-背景に表示されます。色の線で示されているように。。
 <return>disable_pin> True <return>/ disable_pin>-ピンを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。 クは進行中の作業です。ーラントチェックは進行中の作業です。ボタンがチェックは進行中の作業です。されます。 チェックは進行中の作業です。ボタンのハンドブックは進行中の作業です。位
置されます。を手伝うことができる場合は、揃えると便利な場合があります。える場合は、ために連絡するか、参加して、チップテキストのハンドブックは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なスペースに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

ラジオボタンラジオボタンは進行中の作業です。、ハルを送信してくピンのハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、 true に連絡するか、参加して設定しました。します。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。 false に連絡するか、参加して設定しました。されています。 
initval フィールを送信してくドは進行中の作業です。、パネルを送信してくが表示されたときに連絡するか、参加してデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。選択されましを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。できます。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ラジ
オボタンのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、 TRUE（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、か、TRUE に連絡するか、参加して設定しました。された最大番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。みがそのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、持ちました。ちます。

<radiobutton>
<choices>["one","two","three"]</choices>
<halpin>"my-radio"</halpin>
<initval>0</initval>

</radiobutton>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、my-radio.one、my-radio.two、および my-radio.three という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が付き数字けられている場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。し
てください。 上のハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようでは進行中の作業です。、1 つが選択されましされた値です。 このハンドブックは進行中の作業です。タグ<orient> HORIZONTAL </ orient>を手伝うことができる場合は、使用されして、水平に連絡するか、参加して表示し
ます。
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7.1.6.6 数の読み取り字表示
数値表示では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。書式に公開されました。設定しました。オプションを手伝うことができる場合は、使用されできます

 <font>（ "フォント名"、n）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所</ font>ここで、n は進行中の作業です。フォントサイズからの初期のスポンサーシップによりです。
 <width> n </ width>ここで、n は進行中の作業です。使用されされる場合は、スペースのハンドブックは進行中の作業です。全に機体のハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。です。
 <justify> pos </ justify>ここで、pos は進行中の作業です。 LEFT、CENTER、または進行中の作業です。 RIGHT です（機能しなくなったしません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 <padx> n </ padx>ここで、n は進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な水平方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なスペースのハンドブックは進行中の作業です。量です
 <return>pady> and <return>/ paddy>ここで、n は進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な垂直方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なスペースのハンドブックは進行中の作業です。量です
数値数値ウィジェットは進行中の作業です。、浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示します。

<number>
<halpin>"my-number"</halpin>
<font>("Helvetica",24)</font>
<format>"+4.4f"</format>

</number>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

 <font> -Tkinter のハンドブックは進行中の作業です。フォントタイプとサイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。仕様に、スティーブン・キングの言葉：「です。 少なくともなくともサイズからの初期のスポンサーシップにより 200 まで表示される場合は、フォントのハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、宅配便のハンドブックは進行中の作業です。
10 ピッチである場合は、ため、非常に連絡するか、参加して大きな Number ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して指定しました。できます。

<font>("courier 10 pitch",100)</font>
 <format>-数値のハンドブックは進行中の作業です。表示方法が求められました。を手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、、指定しました。された C スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。

s32番号すべてを外部とリンクする s32番号すべてを外部とリンクするウィジェットは進行中の作業です。、s32番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示します。 構文は進行中の作業です。、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が<s32>である場合は、ことを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、number と同じで
す。 幅に高まり始めています。が、使用されする場合は、予定しました。のハンドブックは進行中の作業です。最大数を手伝うことができる場合は、カバーする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な幅に高まり始めています。である場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。

<s32>
<halpin>"my-number"</halpin>
<font>("Helvetica",24)</font>
<format>"6d"</format>
<width>6</width>

</s32>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

u32番号すべてを外部とリンクする u32番号すべてを外部とリンクするウィジェットは進行中の作業です。、u32番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示します。 構文は進行中の作業です。、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が<u32>である場合は、ことを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、number と同じ
です。
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バーバーウィジェットは進行中の作業です。、バー表示を手伝うことができる場合は、使用されしてグラフィカルを送信してくに連絡するか、参加して、および数値的ライセンシーであるに連絡するか、参加して FLOAT 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示します。 バーのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。は進行中の作業です。、そ
のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。全に機体で 1 つのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。として設定しました。する場合は、か（デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。 fillcolor を手伝うことができる場合は、使用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、ハルを送信してくピンのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。できま
す（range1、range2 range3 は進行中の作業です。すべて設定しました。する場合は、必要があり、2 つのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。みが必要な場合は、は進行中の作業です。、2 を手伝うことができる場合は、設定しました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 それらのハンドブックは進行中の作業です。同じ色の線で示されているように。
に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 <halpin> "my-bar" </ halpin>テキスト、ピン名 pyvcp.my-bar を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <min_> 0 </ min_>番号すべてを外部とリンクする、最小さな改善を要求スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <max_> 140 </ max_>番号すべてを外部とリンクする、最大スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <format> "3.1f" </ format>テキスト、Python のハンドブックは進行中の作業です。数値フォーマットを手伝うことができる場合は、使用されして数値フォーマットを手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <bgcolor> "grey" </ bgcolor>テキスト、背景に表示されます。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <fillcolor> "red" </ fillcolor>テキスト、塗りつぶしの色を設定しますりつぶしのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <range1> 0,100、 "green" </ range1>数値、数値、テキスト、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。と色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <range2> 101,135、 "orange" </ range2>数値、数値、テキスト、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。と色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <range3> 136、150、 "red" </ range3>数値、数値、テキスト、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。と色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <canvas_width> 200 </ canvas_width>番号すべてを外部とリンクする、全に機体のハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <canvas_height> 50 </ canvas_height>番号すべてを外部とリンクする、全に機体のハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、設定しました。します
 <bar_height> 30 </ bar_height>数値、バーのハンドブックは進行中の作業です。高さを手伝うことができる場合は、設定しました。します。canvas_height未満のである場合は、必要があります
 <bar_width> 150 </ bar_width>数値、バー幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。canvas_width未満のである場合は、必要があります

<bar>
<halpin>"my-bar"</halpin>
<min_>0</min_>
<max_>123</max_>
<format>"3.1f"</format>
<bgcolor>"grey"</bgcolor>
<fillcolor>"red"</fillcolor>
<range1>0,100,"green"</range1>
<range2>101,135,"orange"</range2>
<range3>136, 150,"red"</range3>
<canvas_width>200</canvas_width>
<canvas_height>50</canvas_height>
<bar_height>30</bar_height>
<bar_width>150</bar_width>

</bar>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

578



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

Meter Meter は進行中の作業です。、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。ダイヤルを送信してくインジケーターを手伝うことができる場合は、使用されして FLOAT 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示します。
<meter>

<halpin>"mymeter"</halpin>
<text>"Battery"</text>
<subtext>"Volts"</subtext>
<size>250</size>
<min_>0</min_>
<max_>15.5</max_>
<majorscale>1</majorscale>
<minorscale>0.2</minorscale>
<region1>(14.5,15.5,"yellow")</region1>
<region2>(12,14.5,"green")</region2>
<region3>(0,12,"red")</region3>

</meter>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

7.1.6.7 数の読み取り値の設定入力
SpinboxSpinbox は進行中の作業です。 FLOAT ピンを手伝うことができる場合は、制御するします。 矢印を手伝うことができる場合は、押すかすか、スピンボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、ポイントしてマウスホイールを送信してく

を手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、ことに連絡するか、参加してより、ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、増減します。 param_pin フィールを送信してくドが TRUE（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、
スピンボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより値に連絡するか、参加して設定しました。し、HID入力なしでそのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、リモートで変更する許可する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできる場合は、ピンが作成されました。さ
れます。

<spinbox>
<halpin>"my-spinbox"</halpin>
<min_>-12</min_>
<max_>33</max_>
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<initval>0</initval>
<resolution>0.1</resolution>
<format>"2.3f"</format>
<font>("Arial",30)</font>
<param_pin>1</param_pin>

</spinbox>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

スケールを送信してくスケールを送信してくは進行中の作業です。、フロートまたは進行中の作業です。 s32 ピンを手伝うことができる場合は、制御するします。 ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、増減する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、スライダーを手伝うことができる場合は、ドラッ
グする場合は、か、スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、ポイントしてマウスホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせます。 ハルを送信してくピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、float ピンと s32 ピンを手伝うことができる場合は、形成されました。
する場合は、ために連絡するか、参加して-f と-i のハンドブックは進行中の作業です。両方が追加してされます。 幅に高まり始めています。は進行中の作業です。、垂直方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。スライダーのハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。と水平方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。スライダーのハンドブックは進行中の作業です。高さです。
 param_pin フィールを送信してくドが TRUE（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、スピンボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより値に連絡するか、参加して設定しました。し、HID入力なしで
そのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、リモートで変更する許可する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできる場合は、ピンが作成されました。されます。

<scale>
<font>("Helvetica",16)</font>
<width>"25"</width>
<halpin>"my-hscale"</halpin>
<resolution>0.1</resolution>
<orient>HORIZONTAL</orient>
<initval>-15</initval>
<min_>-33</min_>
<max_>26</max_>
<param_pin>1</param_pin>

</scale>
<scale>

<font>("Helvetica",16)</font>
<width>"50"</width>
<halpin>"my-vscale"</halpin>
<resolution>1</resolution>
<orient>VERTICAL</orient>
<min_>100</min_>
<max_>0</max_>
<param_pin>1</param_pin>

</scale>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。
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ダイヤルを送信してくダイヤルを送信してくは進行中の作業です。 HAL フロートを手伝うことができる場合は、出力し、マウスホイールを送信してくとドラッグのハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。 ダブルを送信してく左に移動すると、それは正のクは進行中の作業です。リッ
クは進行中の作業です。して解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、上げ、ダブルを送信してく右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 1桁の数字に注意してください下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげます。 出力は進行中の作業です。、最小さな改善を要求値と最大値に連絡するか、参加してよって制限など、され
ます。 <return>cpr>は進行中の作業です。、リングのハンドブックは進行中の作業です。外側に連絡するか、参加してある場合は、目を集めた盛りの数です（数字が大きいことに注意してください）。 りのハンドブックは進行中の作業です。数です（数字が大きいことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 param_pin

フィールを送信してくドが TRUE（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、スピンボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより値に連絡するか、参加して設定しました。し、HID入力なしでそのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、リ
モートで変更する許可する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできる場合は、ピンが作成されました。されます。

<dial>
<size>200</size>
<cpr>100</cpr>
<min_>-15</min_>
<max_>15</max_>
<text>"Dial"</text>
<initval>0</initval>
<resolution>0.001</resolution>
<halpin>"anaout"</halpin>
<dialcolor>"yellow"</dialcolor>
<edgecolor>"green"</edgecolor>
<dotcolor>"black"</dotcolor>
<param_pin>1</param_pin>

</dial>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

ジョグホイールを送信してくジョグホイールを送信してくは進行中の作業です。、円を手伝うことができる場合は、描くように連絡するか、参加してドラッグする場合は、か、マウスホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、ことに連絡するか、参加してより、
ホイールを送信してくが回りまたは反転する速度を定義するする場合は、とカウントアップまたは進行中の作業です。カウントダウンする場合は、 FLOAT ピンを手伝うことができる場合は、出力する場合は、ことに連絡するか、参加してより、実際ののハンドブックは進行中の作業です。ジョ
グホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、模で倣します。します。

<jogwheel>
<halpin>"my-wheel"</halpin>
<cpr>45</cpr>
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<size>250</size>
</jogwheel>

上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

7.1.6.8 画像
画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう表示は進行中の作業です。.gif画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されします。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようは進行中の作業です。同じサイズからの初期のスポンサーシップによりである場合は、必要があります。 イメージは進行中の作業です。、

ini ファイルを送信してくと同じディレクは進行中の作業です。トリ（または進行中の作業です。、コマンドラインから halrun / halcmd を手伝うことができる場合は、使用されして実行している場合は、場合は、は進行中の作業です。現します。
在のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してある場合は、必要があります。
画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようビット image_bit は進行中の作業です。、ハルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、 true または進行中の作業です。 false に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、2 つのハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、切り替えるえます。

<image name=’fwd’ file=’fwd.gif’/>

<image name=’rev’ file=’rev.gif’/>
<vbox>

<image_bit halpin=’selectimage’ images=’fwd rev’/>
</vbox>

このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、上記のハンドブックは進行中の作業です。コードから作成されました。されました。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようファイルを送信してく fwd.gif と rev.gif を手伝うことができる場合は、使用されします。 
selectimage が false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 FWD が表示され、selectimage が true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 REV が表示されます。

Image u32 image_u32 は進行中の作業です。 image_bit と同じですが、基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加して無制限など、のハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようがあり、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようリストのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。画と
像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようが 0、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようが 1 などのハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数値に連絡するか、参加して halpin を手伝うことができる場合は、設定しました。して画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、選択されましします。

<image name=’stb’ file=’stb.gif’/>
<image name=’fwd’ file=’fwd.gif’/>
<image name=’rev’ file=’rev.gif’/>
<vbox>

<image_u32 halpin=’selectimage’ images=’stb fwd rev’/>
</vbox>
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上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、stb.gif画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、追加してして次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、作成されました。しました

負ののハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値がない限など、り、最大値より高く設定しました。されていても、デフォルを送信してくトは進行中の作業です。最小さな改善を要求値である場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

7.1.6.9 コンテナ
コンテナのロビーでは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットを手伝うことができる場合は、含まれています。むウィジェットです。 コンテナのロビーでは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットを手伝うことができる場合は、グルを送信してくープ化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、た

めに連絡するか、参加して使用されされます。
境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界コンテナのロビーでのハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界は進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。タグを手伝うことができる場合は、一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して使用されして指定しました。されます。 <return>relief>タグは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、指定しました。し、

<return>bd>は進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、指定しました。します。
 <return>relief> type <return>/ relief> -type が FLAT、SUNKEN、RAISED、GROOVE、または進行中の作業です。 RIDGE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、
 <return>bd> n <return>/ bd>-ここで、n は進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。です。

<hbox>
<button>

<relief>FLAT</relief>
<text>"FLAT"</text>
<bd>3</bd>

</button>
<button>

<relief>SUNKEN</relief>
<text>"SUNKEN"</text>
<bd>3</bd>

</button>
<button>

<relief>RAISED</relief>
<text>"RAISED"</text>
<bd>3</bd>

</button>
<button>

<relief>GROOVE</relief>
<text>"GROOVE"</text>
<bd>3</bd>

</button>
<button>

<relief>RIDGE</relief>
<text>"RIDGE"</text>
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<bd>3</bd>
</button>

</hbox>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

塗りつぶしの色を設定しますりつぶしコンテナのロビーでのハンドブックは進行中の作業です。塗りつぶしの色を設定しますりつぶしは進行中の作業です。、<return>boxfill fill = "" />タグで指定しました。されます。 有効になっていません。なエントリは進行中の作業です。、
none、x、y、およびそのハンドブックは進行中の作業です。両方です。 x塗りつぶしの色を設定しますりつぶしは進行中の作業です。水平塗りつぶしの色を設定しますりつぶし、y塗りつぶしの色を設定しますりつぶしは進行中の作業です。垂直塗りつぶしの色を設定しますりつぶしです
 <return>boxfill fill = "style" />-style が none、x、y、または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。場合は、。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。、Vbox のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 x、Hbox

のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 y です。
アンカーコンテナのロビーでアンカーは進行中の作業です。、<return>boxanchor アンカー= "" />タグで指定しました。されます。 アンカーは進行中の作業です。、各ドライブには、スレーブを手伝うことができる場合は、そ

のハンドブックは進行中の作業です。区画と内のハンドブックは進行中の作業です。どこに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、かを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 有効になっていません。なエントリは進行中の作業です。、
center、n、s、e、w、center、north、south、east、および west です。 sw、se、nw、ne などのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせも有
効になっていません。です。
 <return>boxanchor アンカー= "position" />-位置されます。は進行中の作業です。 center、n、s、e、w、ne、nw、se、または進行中の作業です。 sw です。 デフォルを送信してくト

は進行中の作業です。中の作業です。央のタブにです。
コンテナのロビーでのハンドブックは進行中の作業です。展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および expand は進行中の作業です。、ブールを送信してく値のハンドブックは進行中の作業です。<return>box expand expand = "" />タグで指定しました。されます。 有効になっていません。なエントリは進行中の作業です。「は進行中の作業です。
い」、「いいえ」です。
 <return>boxexpand expand = "boolean" />-ブールを送信してく値が yes または進行中の作業です。 no のハンドブックは進行中の作業です。場合は、。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 yes です。
Hbox ウィジェットを手伝うことができる場合は、水平方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべてスタックは進行中の作業です。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、Hbox を手伝うことができる場合は、使用されします。

<hbox>
<relief>RIDGE</relief>
<bd>6</bd>
<label><text>"a hbox:"</text></label>
<led></led>
<number></number>
<bar></bar>

</hbox>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

Hbox内では進行中の作業です。、<return>boxfill fill = "" />、<return>boxanchor アンカー= "" />、および<return>boxexpand expand = "" />タグを手伝うことができる場合は、使用されし
て、ウィンドウが再表示されたときのハンドブックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。ス内のハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、選択されましできます。 サイズからの初期のスポンサーシップにより。Hbox のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してく
トは進行中の作業です。 fill = "y"、anchor = "center"、expand = "yes"です。
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Vbox ウィジェットを手伝うことができる場合は、互に接続できるモジュールいに連絡するか、参加して垂直に連絡するか、参加して積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにみ重ねる場合は、場合は、は進行中の作業です。、Vbox を手伝うことができる場合は、使用されします。
<vbox>

<relief>RIDGE</relief>
<bd>6</bd>
<label><text>"a vbox:"</text></label>
<led></led>
<number></number>
<bar></bar>

</vbox>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

Vbox内では進行中の作業です。、<return>boxfill fill = "" />、<return>boxanchor アンカー= "" />、および<return>boxexpand expand = "" />タグを手伝うことができる場合は、使用されし
て、ウィンドウが再表示されたときのハンドブックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。ス内のハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、選択されましできます。 サイズからの初期のスポンサーシップにより。 Hbox のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してく
トは進行中の作業です。 fill = "x"、anchor = "center"、expand = "yes"です。
ラベルを送信してくフレームのメンバーに連絡するか、参加してラベルを送信してくフレームのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、左に移動すると、それは正の上隅には、各軸の座標位置表示があります。に連絡するか、参加して溝が必要になります。とラベルを送信してくが付き数字いたフレームのメンバーに連絡するか、参加してです。

<labelframe text="Group Title">
<font>("Helvetica",16)</font>
<hbox>
<led/>
<led/>
</hbox>

</labelframe
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

テーブルを送信してくテーブルを送信してくは進行中の作業です。、行と列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。グリッドでのハンドブックは進行中の作業です。レイアウトを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、コンテナのロビーでです。 各ドライブには、行は進行中の作業です。<return>tablerow />タグ
で始するために、結果としてまります。 含まれています。まれている場合は、ウィジェットは進行中の作業です。、<return>tablespan rows = cols = />タグを手伝うことができる場合は、使用されして、行または進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加してまたが
る場合は、ことができます。 含まれています。まれている場合は、ウィジェットが「スティックは進行中の作業です。」する場合は、セルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がは進行中の作業です。、<return>tablesticky sticky = />タグ
を手伝うことができる場合は、使用されして設定しました。できます。 テーブルを送信してくは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。柔軟な行と列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、拡張を試すことが提します。
例としては、：

<table flexible_rows="[2]" flexible_columns="[1,4]">
<tablesticky sticky="new"/>
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<tablerow/>
<label>

<text>" A (cell 1,1) "</text>
<relief>RIDGE</relief>
<bd>3</bd>

</label>
<label text="B (cell 1,2)"/>
<tablespan columns="2"/>
<label text="C, D (cells 1,3 and 1,4)"/>

<tablerow/>
<label text="E (cell 2,1)"/>
<tablesticky sticky="nsew"/>
<tablespan rows="2"/>
<label text="’spans\n2 rows’"/>
<tablesticky sticky="new"/>
<label text="G (cell 2,3)"/>
<label text="H (cell 2,4)"/>

<tablerow/>
<label text="J (cell 3,1)"/>
<label text="K (cell 3,2)"/>
<u32 halpin="test"/>

</table>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

タブタブ付き数字きインターフェースは進行中の作業です。、かなりのハンドブックは進行中の作業です。スペースを手伝うことができる場合は、節の位置を復元する約しています。できます。
<tabs>

<names> ["spindle","green eggs"]</names>
</tabs>
<tabs>

<names>["Spindle", "Green Eggs", "Ham"]</names>
<vbox>

<label>
<text>"Spindle speed:"</text>

</label>
<bar>

<halpin>"spindle-speed"</halpin>
<max_>5000</max_>
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</bar>
</vbox>
<vbox>

<label>
<text>"(this is the green eggs tab)"</text>

</label>
</vbox>
<vbox>

<label>
<text>"(this tab has nothing on it)"</text>

</label>
</vbox>

</tabs>
上記のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、選択されましされた各ドライブには、タブを手伝うことができる場合は、示すこのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。しました。

7.2 PyVCPの変更例
7.2.1 AXIS

AXIS のハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、 AXIS インターフェイスで使用されする場合は、 PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーである
な操作を手伝うことができる場合は、行う必要があります。
 パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。を手伝うことができる場合は、含まれています。む.xml ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。し、それを手伝うことができる場合は、 config ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して置されます。きます。
 PyVCPエントリを手伝うことができる場合は、 ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して.xml ファイルを送信してく名で追加してします。

587



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

 POSTGUI_HALFILEエントリを手伝うことができる場合は、、postguiHAL ファイルを送信してく名のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。で ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[HAL]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して追加してしま
す。

 パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンへのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、 postgui.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してして、PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
7.2.2 フローティングパネル

任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。インターフェイスで使用されできる場合は、フローティング PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなことを手伝うことができる場合は、行う
必要があります。
 パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。を手伝うことができる場合は、含まれています。む.xml ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。し、それを手伝うことができる場合は、 config ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して置されます。きます。
 loadusr 行を手伝うことができる場合は、.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してして、各ドライブには、パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードします。
 パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンへのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、 postgui.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してして、PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。

以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。 PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードし、HAL のハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。名がわかる場合は、ように連絡するか、参加してそれぞれに連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、 loadusr コマ
ンドのハンドブックは進行中の作業です。例としては、です。

loadusr -Wn btnpanel pyvcp -c btnpanel panel1.xml
loadusr -Wn sppanel pyvcp -c sppanel panel2.xml

-Wn は進行中の作業です。、続するためのコードを作成しました。行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して HAL に連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。がロードされる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待機させます。 pyvcp -c は進行中の作業です。、PyVCP に連絡するか、参加してパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字
けます。
panel1.xml のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 btnpanel。<return>pinname>という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が付き数字けられます。
panel2.xml のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 sppanel という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が付き数字けられます。<return>ピン名>

loadusr 行が、PyVCP ピンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ネットのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してある場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。

7.2.3 ジョグボタン
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、X、Y、および Z のハンドブックは進行中の作業です。ジョグボタンを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。このハンドブックは進行中の作業です。構成されました。は進行中の作業です。、Stepconf

ウィザードで生し続けました。成されました。された構成されました。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて構築する動き（されます。 最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して Stepconf ウィザードを手伝うことができる場合は、実行してマシンを手伝うことができる場合は、構成されました。し、
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して[Advanced Configuration Options]ページで、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、空のハンドブックは進行中の作業です。 PyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。いく
つかのハンドブックは進行中の作業です。選択されましを手伝うことができる場合は、行います。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、Stepconf ウィザードのハンドブックは進行中の作業です。[Basic MachineInformation]ページで構成されました。に連絡するか、参加して
pyvcp_xyz という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けました。
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図 9-69

Stepconf ウィザードは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。し、それらを手伝うことができる場合は、 linuxcnc / configs / pyvcp_xyz ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して
配置されます。します。 [リンクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。作成されました。]を手伝うことができる場合は、オンのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してする場合は、と、デスクは進行中の作業です。トップ上のハンドブックは進行中の作業です。それらのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。が表示され
ます。

1.1.1.1 ウィジェットをテストする作成セレクターする
custompanel.xml ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、右クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。し、[テキストエディタで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびく]を手伝うことができる場合は、選択されましして開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。 <return>pyvcp> <return>/ 

pyvcp>タグのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して、パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットを手伝うことができる場合は、追加してします。
各ドライブには、ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、マニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。「PyVCP ウィジェットリファレンス」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。して

ください。
custompanel.xml ファイルを送信してくに連絡するか、参加して、ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。を手伝うことができる場合は、追加してします。

<pyvcp>
<labelframe text="Jog Buttons">

<font>("Helvetica",16)</font>
<!-- the X jog buttons -->
<hbox>
<relief>RAISED</relief>
<bd>3</bd>
<button>

<font>("Helvetica",20)</font>
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<width>3</width>
<halpin>"x-plus"</halpin>
<text>"X+"</text>

</button>
<button>

<font>("Helvetica",20)</font>
<width>3</width>
<halpin>"x-minus"</halpin>
<text>"X-"</text>

</button>
</hbox>
<!-- the Y jog buttons -->
<hbox>
<relief>RAISED</relief>
<bd>3</bd>
<button>

<font>("Helvetica",20)</font>
<width>3</width>
<halpin>"y-plus"</halpin>
<text>"Y+"</text>

</button>
<button>

<font>("Helvetica",20)</font>
<width>3</width>
<halpin>"y-minus"</halpin>
<text>"Y-"</text>

</button>
</hbox>
<!-- the Z jog buttons -->
<hbox>
<relief>RAISED</relief>
<bd>3</bd>
<button>

<font>("Helvetica",20)</font>
<width>3</width>
<halpin>"z-plus"</halpin>
<text>"Z+"</text>

</button>
<button>

<font>("Helvetica",20)</font>
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<width>3</width>
<halpin>"z-minus"</halpin>
<text>"Z-"</text>

</button>
</hbox>
<!-- the jog speed slider -->
<vbox>
<relief>RAISED</relief>
<bd>3</bd>
<label>

<text>"Jog Speed"</text>
<font>("Helvetica",16)</font>

</label>
<scale>

<font>("Helvetica",14)</font>
<halpin>"jog-speed"</halpin>
<resolution>1</resolution>
<orient>HORIZONTAL</orient>
<min_>0</min_>
<max_>80</max_>

</scale>
</vbox>

</labelframe>
</pyvcp>

上記を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、と、AXIS のハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような PyVCP パネルを送信してくが取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けられます。 見したのはそこでした。た目を集めたは進行中の作業です。良したいと考えていましたいですが、ボタ
ンを手伝うことができる場合は、 halui に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、まで何もしません。 ポップアップウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。一番下で、このドキュメントをコピー、配布、およびまでスクは進行中の作業です。ロールを送信してくして実行しようとし
たときに連絡するか、参加してエラーが発生し続けました。した場合は、、通常、エラーは進行中の作業です。スペルを送信してくまたは進行中の作業です。構文エラーであり、そこに連絡するか、参加して表示されます。

図 9-70
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7.2.3.1 接続する
必要な接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、確立する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、custom_postgui.hal ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、追加してします。

# connect the X PyVCP buttons
net my-jogxminus halui.axis.x.minus <= pyvcp.x-minus
net my-jogxplus halui.axis.x.plus <= pyvcp.x-plus
# connect the Y PyVCP buttons
net my-jogyminus halui.axis.y.minus <= pyvcp.y-minus
net my-jogyplus halui.axis.y.plus <= pyvcp.y-plus
# connect the Z PyVCP buttons
net my-jogzminus halui.axis.z.minus <= pyvcp.z-minus
net my-jogzplus halui.axis.z.plus <= pyvcp.z-plus
# connect the PyVCP jog speed slider
net my-jogspeed halui.axis.jog-speed <= pyvcp.jog-speed-f

非常停止された、またはまったく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、リセットしてジョグモードに連絡するか、参加してし、PyVCP パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ジョグ速度の成功を収めたものもありました。スライダーを手伝うことができる場合は、ゼロより大きい値に連絡するか、参加して移動され、
する場合は、と、PyVCP ジョグボタンが機能しなくなったする場合は、は進行中の作業です。ずです。 g コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。、または進行中の作業です。[MDI]タブ
が選択されましされている場合は、間が経つにつれては進行中の作業です。、ジョギングできません。

7.2.4 ポートテスター
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、PyVCP と HAL を手伝うことができる場合は、使用されして単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なパラレルを送信してくポートテスターを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。
まず、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、使用されして ptest.xml ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。し、パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。

<!-- Test panel for the parallel port cfg for out -->
<pyvcp>

<hbox>
<relief>RIDGE</relief>
<bd>2</bd>
<button>

<halpin>"btn01"</halpin>
<text>"Pin 01"</text>

</button>
<led>

<halpin>"led-01"</halpin>
<size>25</size>
<on_color>"green"</on_color>
<off_color>"red"</off_color>

</led>
</hbox>
<hbox>

<relief>RIDGE</relief>
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<bd>2</bd>
<button>

<halpin>"btn02"</halpin>
<text>"Pin 02"</text>

</button>
<led>

<halpin>"led-02"</halpin>
<size>25</size>
<on_color>"green"</on_color>
<off_color>"red"</off_color>

</led>
</hbox>
<hbox>

<relief>RIDGE</relief>
<bd>2</bd>
<label>

<text>"Pin 10"</text>
<font>("Helvetica",14)</font>

</label>
<led>

<halpin>"led-10"</halpin>
<size>25</size>
<on_color>"green"</on_color>
<off_color>"red"</off_color>

</led>
</hbox>
<hbox>

<relief>RIDGE</relief>
<bd>2</bd>
<label>

<text>"Pin 11"</text>
<font>("Helvetica",14)</font>

</label>
<led>

<halpin>"led-11"</halpin>
<size>25</size>
<on_color>"green"</on_color>
<off_color>"red"</off_color>

</led>
</hbox>
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</pyvcp>
これに連絡するか、参加してより、2 つのハンドブックは進行中の作業です。インピンと 2 つのハンドブックは進行中の作業です。アウトピンを手伝うことができる場合は、含まれています。む次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。フローティングパネルを送信してくが作成されました。されます。

図 9-71

すべてを手伝うことができる場合は、起動され、して実行する場合は、ために連絡するか、参加して必要な HAL コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ptest.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、入れ
ます。

loadrt hal_parport cfg="0x378 out"
loadusr -Wn ptest pyvcp -c ptest ptest.xml
loadrt threads name1=porttest period1=1000000
addf parport.0.read porttest
addf parport.0.write porttest
net pin01 ptest.btn01 parport.0.pin-01-out ptest.led-01
net pin02 ptest.btn02 parport.0.pin-02-out ptest.led-02
net pin10 parport.0.pin-10-in ptest.led-10
net pin11 parport.0.pin-11-in ptest.led-11
start

HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウから次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されします。
~$ halrun -I -f ptest.hal

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、完全に機なパネルを送信してくがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。える場合は、かを手伝うことができる場合は、示しています。

図 9-72

残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートピンを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、.xml ファイルを送信してくと.hal ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、だけです。
HAL スクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。実行後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してピンを手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、halcmd プロンプトで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されします。

halcmd: show pin
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Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
2 bit IN FALSE parport.0.pin-01-out <== pin01
2 bit IN FALSE parport.0.pin-02-out <== pin02
2 bit IN FALSE parport.0.pin-03-out
2 bit IN FALSE parport.0.pin-04-out
2 bit IN FALSE parport.0.pin-05-out
2 bit IN FALSE parport.0.pin-06-out
2 bit IN FALSE parport.0.pin-07-out
2 bit IN FALSE parport.0.pin-08-out
2 bit IN FALSE parport.0.pin-09-out
2 bit OUT TRUE parport.0.pin-10-in ==> pin10
2 bit OUT FALSE parport.0.pin-10-in-not
2 bit OUT TRUE parport.0.pin-11-in ==> pin11
2 bit OUT FALSE parport.0.pin-11-in-not
2 bit OUT TRUE parport.0.pin-12-in
2 bit OUT FALSE parport.0.pin-12-in-not
2 bit OUT TRUE parport.0.pin-13-in
2 bit OUT FALSE parport.0.pin-13-in-not
2 bit IN FALSE parport.0.pin-14-out
2 bit OUT TRUE parport.0.pin-15-in
2 bit OUT FALSE parport.0.pin-15-in-not
2 bit IN FALSE parport.0.pin-16-out
2 bit IN FALSE parport.0.pin-17-out
4 bit OUT FALSE ptest.btn01 ==> pin01
4 bit OUT FALSE ptest.btn02 ==> pin02
4 bit IN FALSE ptest.led-01 <== pin01
4 bit IN FALSE ptest.led-02 <== pin02
4 bit IN TRUE ptest.led-10 <== pin10
4 bit IN TRUE ptest.led-11 <== pin11

これに連絡するか、参加してより、どのハンドブックは進行中の作業です。ピンが IN で、どのハンドブックは進行中の作業です。ピンが OUT である場合は、か、および接続するためのコードを作成しました。が表示されます。

7.2.5 GS2RPMメーター
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、Automation Direct GS2 VDF ドライバーを手伝うことができる場合は、使用されし、RPM およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、 PyVCP パネルを送信してくに連絡するか、参加して

表示します。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。「ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。例としては、」セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してある場合は、 GS2 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。
1.1.1.1 パネル

パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、.xml ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してします。
<pyvcp>
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<!-- the RPM meter -->
<hbox>
<relief>RAISED</relief>
<bd>3</bd>
<meter>
<halpin>"spindle_rpm"</halpin>
<text>"Spindle"</text>
<subtext>"RPM"</subtext>
<size>200</size>
<min_>0</min_>
<max_>3000</max_>
<majorscale>500</majorscale>
<minorscale>100</minorscale>
<region1>0,10,"yellow"</region1>
</meter>
</hbox>
<!-- the On Led -->
<hbox>
<relief>RAISED</relief>
<bd>3</bd>
<vbox>
<relief>RAISED</relief>
<bd>2</bd>
<label>
<text>"On"</text>
<font>("Helvetica",18)</font>
</label>
<width>5</width>
<hbox>
<label width="2"/> <!-- used to center the led -->
<rectled>
<halpin>"on-led"</halpin>
<height>"30"</height>
<width>"30"</width>
<on_color>"green"</on_color>
<off_color>"red"</off_color>
</rectled>
</hbox>
</vbox>
<!-- the FWD Led -->
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<vbox>
<relief>RAISED</relief>
<bd>2</bd>
<label>
<text>"FWD"</text>
<font>("Helvetica",18)</font>
<width>5</width>
</label>
<label width="2"/>
<rectled>
<halpin>"fwd-led"</halpin>
<height>"30"</height>
<width>"30"</width>
<on_color>"green"</on_color>
<off_color>"red"</off_color>
</rectled>
</vbox>
<!-- the REV Led -->
<vbox>
<relief>RAISED</relief>
<bd>2</bd>
<label>
<text>"REV"</text>
<font>("Helvetica",18)</font>
<width>5</width>
</label>
<label width="2"/>
<rectled>
<halpin>"rev-led"</halpin>
<height>"30"</height>
<width>"30"</width>
<on_color>"red"</on_color>
<off_color>"green"</off_color>
</rectled>
</vbox>
</hbox>
</pyvcp>

上記のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような PyVCP パネルを送信してくが表示されます。

597



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

図 9-73

7.2.5.1 接続
これを手伝うことができる場合は、機能しなくなったさせる場合は、ために連絡するか、参加して、custom_postgui.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、追加してします。

# display the rpm based on freq * rpm per hz
loadrt mult2
addf mult2.0 servo-thread
setp mult2.0.in1 28.75
net cypher_speed mult2.0.in0 <= spindle-vfd.frequency-out
net speed_out pyvcp.spindle_rpm <= mult2.0.out
# run led
net gs2-run => pyvcp.on-led
# fwd led
net gs2-fwd => pyvcp.fwd-led
# rev led
net running-rev spindle-vfd.spindle-rev => pyvcp.rev-led

一部のハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加しては進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。が必要な場合は、があります。 fwd led 行は進行中の作業です。 custom.hal ファイルを送信してくで作成されました。された信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されします
が、revled は進行中の作業です。スピンドルを送信してく-revビットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 スピンドルを送信してく fwdビットを手伝うことができる場合は、 2回りまたは反リンクは進行中の作業です。する場合は、ことは進行中の作業です。
できないため、リンクは進行中の作業です。された信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されします。

7.2.6 ラピッドトゥホームボタン
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、押すかすと PyVCP サイドパネルを送信してくに連絡するか、参加してボタンが作成されました。され、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。がホームのメンバーに連絡するか、参加してポジションに連絡するか、参加して戻ると、ります。 

このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、PyVCP パネルを送信してくがないことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。
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構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して.xml ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、rth.xml という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。です。 rth.xml ファイルを送信してくに連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコン
のハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、追加してしてボタンを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

<pyvcp>
<!-- rapid to home button example -->
<button>
<halpin>"rth-button"</halpin>
<text>"Rapid to Home"</text>
</button>
</pyvcp>

テキストエディタで.ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、[DISPLAY]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、追加してします。 これが PyVCP パネルを送信してく
を手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。です。

PYVCP = rth.xml
ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して[HALUI]セクは進行中の作業です。ションがない場合は、は進行中の作業です。、それを手伝うことができる場合は、作成されました。して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 MDI コマンドを手伝うことができる場合は、追加してします。

MDI_COMMAND = G53 G0 X0 Y0 Z0
Note

G53 お勧めします。よび側面図を指します。G0G コードに見つかりました関する情報と追加の詳細が記載されている必要があります。
[HAL]セクは進行中の作業です。ションで、GUI後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくがない場合は、は進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、追加してして、postgui.hal というファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

POSTGUI_HALFILE = postgui.hal
postgui.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、追加してして、PyVCP ボタンを手伝うことができる場合は、 MDI コマンドに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。します。

net rth halui.mdi-command-00 <= pyvcp.rth-button
note
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net コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドに見つかりました関する情報と追加の詳細が記載されている必要があります。

7.3 Glade仮想コントロールパネルコントロールパネル
7.3.1 GladeVCPとは編集何ですか？でアーク電圧を読み取るすか？

GladeVCP は進行中の作業です。 LinuxCNC コンポーネントであり、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような LinuxCNCユーザーインターフェイスに連絡するか、参加して新しいバージョンのしい
ユーザーインターフェイスパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、機能しなくなったを手伝うことができる場合は、追加してします。

-Axis
-Touchy
-Gscreen
-Gmoccapy

PyVCP とは進行中の作業です。異なります。なり、GladeVCP は進行中の作業です。 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。表示と設定しました。に連絡するか、参加して限など、定しました。されません。Python コードで任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ショ
ンを手伝うことができる場合は、実行できる場合は、ためです。実際の、GladeVCP と Python を手伝うことができる場合は、使用されして完全に機な LinuxCNCユーザーインターフェイスを手伝うことができる場合は、
構築する動き（できます。

GladeVCP は進行中の作業です。、Glade WYSIWYGユーザーインターフェイスエディターを手伝うことができる場合は、使用されします。これに連絡するか、参加してより、視覚えている的ライセンシーであるに連絡するか、参加して
心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。地よいパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して作成されました。できます。 これは進行中の作業です。、豊富なな GTK +ウィジェットセットへのハンドブックは進行中の作業です。 PyGTK バインディング
に連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとしており、実際の、これらは進行中の作業です。すべて、GladeVCP アプリケーションで使用されできます。HAL および LinuxCNC

と対話し合いました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。専用されウィジェットだけでなく、ここに連絡するか、参加して記載されているされています。
1.1.1.1 一目で動作 PyVCP対GladeVCP

どちらも、HAL ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されしたパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。を手伝うことができる場合は、サポートしています。LED、ボタン、スライダーなど
のハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェイス要素のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 HAL ピンに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されており、HAL ピンは進行中の作業です。 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加してイ
ンターフェイスします。
PyVCP：
 ウィジェットセット：TkInter ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用され
 ユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。：「XML ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。編集/結果のハンドブックは進行中の作業です。実行/外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またのハンドブックは進行中の作業です。評価な」サイクは進行中の作業です。ルを送信してく
 ユーザー定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。イベント処理のハンドブックは進行中の作業です。埋めめ込む」という選択を行います。みは進行中の作業です。サポートされていません
 HAL ピン I / O 以外のハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC インタラクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。サポートされていません
GladeVCP：
 ウィジェットセット：GTK +ウィジェットセットに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとします。
 ユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。：GladeWYSIWYGユーザーインターフェイスエディターを手伝うことができる場合は、使用されします
 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、ユーザー定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。 Python イベントハンドラーに連絡するか、参加してコールを送信してくバックは進行中の作業です。する場合は、ように連絡するか、参加して指示できます。
 GTK シグナのロビーでルを送信してく（キー/ボタンのハンドブックは進行中の作業です。押すか下で、このドキュメントをコピー、配布、および、ウィンドウ、I / O、タイマー、ネットワークは進行中の作業です。イベント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、Python のハンドブックは進行中の作業です。
ユーザー定しました。義するハンドラーに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字ける場合は、ことができます
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 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。直接対話し合いました。：G コードサブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すためのハンドブックは進行中の作業です。 MDI コマンドのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてなどのハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンド
実行、およびアクは進行中の作業です。ションウィジェットに連絡するか、参加してよる場合は、ステータス変更する許可操作のハンドブックは進行中の作業です。サポート

 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。独立した GladeVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、異なります。なる場合は、タブで実行できます
 ユーザーインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またと機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。：コードに連絡するか、参加して触します。れる場合は、ことなく外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、

7.3.2 サンプルパネルを読み取る使用したクイックツアー
GladeVCP パネルを送信してくウィンドウは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、セットアップで実行できます。

 PyVCP パネルを送信してくとまったく同じように連絡するか、参加して、右側のハンドブックは進行中の作業です。 Axis に連絡するか、参加して統合は、されて常に連絡するか、参加して表示されます
 Axis、Touchy、Gscreen、または進行中の作業です。 Gmoccapy のハンドブックは進行中の作業です。タブとして。 Axis では進行中の作業です。、これに連絡するか、参加してより、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して上げる場合は、必要が

ある場合は、[プレビュー]タブと[DRO]タブのハンドブックは進行中の作業です。ほかに連絡するか、参加して 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。タブが作成されました。されます。
 メインウィンドウとは進行中の作業です。独立してアイコン化し、スクリプトを作成するための多くの試み/非アイコン化し、スクリプトを作成するための多くの試みできる場合は、スタンドアロンのハンドブックは進行中の作業です。トップレベルを送信してくウィンドウと

して。
インストールを送信してくされた LinuxCNC インストールを送信してくされたバージョンのハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して示す
例としては、は進行中の作業です。、[サンプルを送信してく構成されました。]> [アプリ]> [gladevcp]ブランチのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ピッカーに連絡するか、参加してあります。

Git チェックは進行中の作業です。アウト次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。手順は進行中の作業です。、git チェックは進行中の作業です。アウトを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み適用されされます。 ターミナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
き、git に連絡するか、参加してよって作成されました。されたディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して移動され、して、図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してコマンドを手伝うことができる場合は、発行します。

Note

次のフィード移動まで、のコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が gitcheckout で機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がさせるに見つかりましたは、最初に見つかったファイルが使用に見つかりました make を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行し、次のフィード移動まで、に見つかりました sudo make setuid を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行して
から、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行する必要が独立していない場合でも、あります。 ./scripts/rip-environment。 git チェックアウトの詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、
linuxcncwiki ページを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、PyVCP のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して Axis に連絡するか、参加して統合は、されたサンプルを送信してく GladeVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行します。
$ cd configs/sim/axis/gladevcp
$ linuxcnc gladevcp_panel.ini
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同じパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行しますが、Axis内のハンドブックは進行中の作業です。タブとして実行します。
$ cd configs/sim/axis/gladevcp
$ linuxcnc gladevcp_tab.ini

Touchy内でこのハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
$ cd configs/sim/touchy/gladevcp
$ linuxcnc gladevcp_touchy.ini
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機能しなくなった的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。同じです。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。スペース要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびと可視性があります。のハンドブックは進行中の作業です。みが異なります。なります。 複数のハンドブックは進行中の作業です。 GladeVCP コ
ンポーネントを手伝うことができる場合は、（異なります。なる場合は、 HAL コンポーネント名で）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっ行して実行できる場合は、ため、混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。合は、セットアップも可能しなくなったです。た
とえば、右側のハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくや、インターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。使用され頻度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最い部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、用されのハンドブックは進行中の作業です。 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。タブなどです。 。

1.1.1.1 サンプルパネルの歴史探索
configs / sim / axis /gladevcp_panel.ini または進行中の作業です。 configs / sim / axis / gladevcp_tab.ini を手伝うことができる場合は、実行している場合は、ときに連絡するか、参加して、

[HAL構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。表示]を手伝うことができる場合は、調べます。gladevcpHAL コンポーネントが見したのはそこでした。つかり、パネルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットを手伝うことができる場合は、操作してい
る場合は、ときに連絡するか、参加してピン値を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのできます。 HAL のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。、configs / axis / gladevcp /manual-example.hal に連絡するか、参加してあります。

サンプルを送信してくパネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。フレームのメンバーに連絡するか、参加してがあります。 パネルを送信してくは進行中の作業です。、ESTOP を手伝うことができる場合は、リセットする場合は、と設定しました。フレームのメンバーに連絡するか、参加してが
アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなり、マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、と下で、このドキュメントをコピー、配布、および部のハンドブックは進行中の作業です。コマンドフレームのメンバーに連絡するか、参加してが有効になっていません。に連絡するか、参加してなる場合は、ように連絡するか、参加して構成されました。されています。
 設定しました。フレームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ウィジェットは進行中の作業です。、ステータスフレームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 LED とラベルを送信してく、および現します。在準備を手伝うことができる場合は、されている場合は、ツールを送信してく
番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されています。それらを手伝うことができる場合は、試すことが提して効になっていません。果を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。 MDI ウィンドウで T <return>toolnumber>および
M6 コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、現します。在および準備を手伝うことができる場合は、されている場合は、ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクするフィールを送信してくドが変更する許可されます。

コマンドフレームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。 MDI アクは進行中の作業です。ションウィジェットです。ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、インタープリターで MDI コ
マンドが実行されます。 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ボタン[Oword サブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。実行]は進行中の作業です。高度の成功を収めたものもありました。な例としては、です。設定しました。フレームのメンバーに連絡するか、参加してからいくつ
かのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピン値を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれし、それらを手伝うことができる場合は、パラメーターとして Oword サブルを送信してくーチンに連絡するか、参加して渡されると、します。 ルを送信してくーチンが受けました。け取り組みを開始するために、結果としてっ
た実際ののハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。、（DEBUG、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドに連絡するか、参加してよって表示されます。サブルを送信してくーチン本体に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、.. / .. / 

nc_files /oword.ngc を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
パネルを送信してくが Axis に連絡するか、参加してどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して統合は、されている場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、configs / sim / axis / gladevcpgladevcp_panel.ini

のハンドブックは進行中の作業です。[DISPLAY] GLADEVCP ステートメント、configs / sim / axis / gladevcp /gladevcp_tab.ini のハンドブックは進行中の作業です。[DISPLAY] EMBED 

*ステートメントを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 configs / sim / axis / gladevcp /gladevcp_tab.ini と configs / sim / axis / 

gladevcp /gladevcp_panel.ini のハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。[HAL] POSTGUI_HALFILE ステートメント
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7.3.2.1 ユーザーインターフェイスの歴史説明した例は、をテストする調べる
ユーザーインターフェイスは進行中の作業です。、glade UIエディターを手伝うことができる場合は、使用されして作成されました。されます。これを手伝うことができる場合は、探します。 これらの索した結果、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、glade を手伝うことができる場合は、イ

ンストールを送信してくする場合は、必要があります。 ユーザーインターフェイスを手伝うことができる場合は、編集する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、コマンドを手伝うことができる場合は、実行します
$ glade configs/axis/gladevcp/manual-example.ui

（必要な glade プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最近くにありますのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してでは進行中の作業です。 glade-gtk2 という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してなる場合は、場合は、があります。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
中の作業です。央のタブにのハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、UI のハンドブックは進行中の作業です。外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またが表示されます。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェイスオブジェクは進行中の作業です。トとサポー

トオブジェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。右上のハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウに連絡するか、参加してあり、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットを手伝うことができる場合は、選択されましできます（または進行中の作業です。中の作業です。央のタブにのハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウで
ウィジェットを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 選択されまししたウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。プロパティが右下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウに連絡するか、参加して表示され、変更する許可で
きます。

MDI コマンドが MDI アクは進行中の作業です。ションウィジェットからどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して渡されると、される場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、右上のハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。
[アクは進行中の作業です。ション]のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および、および右下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。[全に機般に、軌道計画は、]タブのハンドブックは進行中の作業です。[MDI コマンド]プロパティに連絡するか、参加してリストされている場合は、ウィ
ジェットを手伝うことができる場合は、調べます。

7.3.2.2 Python コールバックの歴史調査
Python コールを送信してくバックは進行中の作業です。が例としては、に連絡するか、参加してどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して統合は、されている場合は、かを手伝うことができる場合は、ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常のください。

 空き地では進行中の作業です。、ヒットラベルを送信してくウィジェット（プレーンな GTK +ウィジェット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。してください
 button1 ウィジェットで、[シグナのロビーでルを送信してく]タブを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、ハンドラー on_button_press に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられている場合は、押すかさ

れたシグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけます。
 hitcounter.py で、メソッド on_button_press を手伝うことができる場合は、参照してください。し、それが hits オブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。 label プロパティを手伝うことができる場合は、どのハンドブックは進行中の作業です。よ

うに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。
これは進行中の作業です。概念について説明します。に連絡するか、参加して触します。れている場合は、だけです。コールを送信してくバックは進行中の作業です。メカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、GladeVCP プログラミングのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。

ションで詳しく説明したこのペーパーを参照してください。します。

7.3.3 Gladeユーザーインターフェイスの変更作モード成と統合
1.1.1.1 前提条件：Glade の歴史インストール

Glade UI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示または進行中の作業です。変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、glade3.8.0 を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、必要があります。GladeVCP パ
ネルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行する場合は、だけでは進行中の作業です。必要ありません。 glade コマンドがない場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されしてインストールを送信してく
します。

$ sudo apt-get install glade-gtk2
バージョン番号すべてを外部とリンクするが 3.8.0 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびである場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします

$ glade-gtk2 --version
glade3 3.8.0
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7.3.3.1 Glade をテストする実行して高速レートを変更する新しいユーザーインターフェイスをテストする作成セレクターする
このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、LinuxCNC固有のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。手順のハンドブックは進行中の作業です。概要を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。します。 glade のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、とチュートリアルを送信してくに連絡するか、参加してつ

いては進行中の作業です。、http：//glade.gnome.org を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。空き地のハンドブックは進行中の作業です。ヒントとコツも YouTube で見したのはそこでした。つける場合は、
ことができます。

glade <return>file> .ui を手伝うことができる場合は、実行して既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 UI コンポーネントを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、か、シェルを送信してくから glade コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、だけ
で新しいバージョンのしい UI コンポーネントを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
 LinuxCNC がパッケージからインストールを送信してくされていない場合は、は進行中の作業です。、LinuxCNC シェルを送信してく環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、を手伝うことができる場合は、で設定しました。する場合は、必要があ

ります。 <return>linuxcncdir> / scripts /それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、glade は進行中の作業です。 LinuxCNC固有のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけられませ
ん。

 保存のユーザーインターフェースとされていない設定しました。を手伝うことができる場合は、求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめられたら、デフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、受けました。け入れて[閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。
 保存のユーザーインターフェースとされていない設定しました。を手伝うことができる場合は、求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめられたら、デフォルを送信してくトを手伝うことができる場合は、受けました。け入れて[閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。
 トップレベルを送信してく（左に移動すると、それは正の側のハンドブックは進行中の作業です。ペイン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から、ウィンドウ（最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。アイコン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、トップレベルを送信してくウィンドウとして選択されまし

します。デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、window1 という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してなります。 このハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。変更する許可しないでください-GladeVCP は進行中の作業です。
それに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとしています。

 左に移動すると、それは正の側のハンドブックは進行中の作業です。タブで、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してスクは進行中の作業です。ロールを送信してくして[HALPython および VCP アクは進行中の作業です。ション]を手伝うことができる場合は、展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。
 HALPython のハンドブックは進行中の作業です。 HAL_BoxやHAL_Table などのハンドブックは進行中の作業です。コンテナのロビーでを手伝うことができる場合は、フレームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して追加してします
 LED、ボタンなどのハンドブックは進行中の作業です。要素を手伝うことができる場合は、選択されまししてコンテナのロビーで内に連絡するか、参加して配置されます。します
これは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

Glade は進行中の作業です。、シェルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。メッセージを手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。む傾向に動かすようにドライブに命令するがありますが、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、無視できます。
 [ファイルを送信してく]、[名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けて保存のユーザーインターフェースと]のハンドブックは進行中の作業です。順に連絡するか、参加して選択されましし、myui.ui のハンドブックは進行中の作業です。ような名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けて、GtkBuilder ファイルを送信してくとして保存のユーザーインターフェースとさ
れている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします（[保存のユーザーインターフェースと]ダイアログのハンドブックは進行中の作業です。ラジオボタンのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の下で、このドキュメントをコピー、配布、および隅には、各軸の座標位置表示があります。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 GladeVCP も古いい libglade形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、正し
く処理しますが、それを手伝うことができる場合は、使用されしても意が作成されました。味を持ちました。がありません。 GtkBuilder ファイルを送信してく拡張を試すことが提子メールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りは進行中の作業です。.ui です。
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7.3.3.2 パネルの歴史テスト
これで、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で試すことが提してみる場合は、準備を手伝うことができる場合は、ができました（LinuxCNC、たとえば Axis のハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

gladevcp myui.ui

GladeVCP は進行中の作業です。、-c <return>component name>オプションでオーバーライドされない限など、り、UI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ベース名（こ
のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 myui）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ような名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 Axis を手伝うことができる場合は、実行している場合は、場合は、は進行中の作業です。、Show HAL 

configuration を手伝うことができる場合は、試すことが提して、そのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、調べてください。
HAL_Hbox または進行中の作業です。 HAL_Table を手伝うことができる場合は、含まれています。むウィジェットがグレー表示（非アクは進行中の作業です。ティブ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して表示される場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。なぜか疑問

に連絡するか、参加して思います。われる場合は、かもしれません。 HAL コンテナのロビーでに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、デフォルを送信してくトでオフに連絡するか、参加してなっている場合は、 HAL ピンが関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられてい
ます。これに連絡するか、参加してより、含まれています。まれている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットが非アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなります。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな使用され例としては、は進行中の作業です。、これら
のハンドブックは進行中の作業です。コンテナのロビーでHAL ピンを手伝うことができる場合は、 halui.machine.is-on または進行中の作業です。 halui.mode のハンドブックは進行中の作業です。 1 つに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字ける場合は、ことです。 一部のハンドブックは進行中の作業です。ウィジェッ
トが特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。でのハンドブックは進行中の作業です。みアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加して表示される場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。シグナのロビーでルを送信してく。

コンテナのロビーでを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL コマンド setpgladevcp。<return>container-name> 1 を手伝うことができる場合は、実行します。
7.3.3.3 HAL コマンドファイルの歴史準備

GladeVCP パネルを送信してくで HAL ピンを手伝うことができる場合は、リンクは進行中の作業です。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。推奨される場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。、拡張を試すことが提子メールを送信してくが.hal のハンドブックは進行中の作業です。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加してそれらを手伝うことができる場合は、
収めたものもありました。集する場合は、ことです。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HAL セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してある場合は、 POSTGUI_HALFILE =オプションを手伝うことができる場合は、
介して一連のパルスをステッピンして渡されると、されます。

警告
GladeVCPHAL コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が Axis [HAL] HALFILE = iniセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました追加しないでください。これに見つかりました
より、目的なの効にする必要があります。 ドライバーが果は無視されます。が独立していない場合でも、得された機器とレイテンシーのユーザーコンパイル済みリストがあります：られません。次のフィード移動まで、のセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

7.3.3.4 PyVCP の歴史ように Axis に統合する
ini ファイルを送信してくで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して指定しました。して、GladeVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、右側のハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。します。

[DISPLAY]
# add GladeVCP panel where PyVCP used to live:
GLADEVCP= -u ./hitcounter.py ./manual-example.ui
[HAL]
# HAL commands for GladeVCP components in a tab must be executed via 
POSTGUI_HALFILE
POSTGUI_HALFILE = ./manual-example.hal
[RS274NGC]
# gladevcp Demo specific Oword subs live here
SUBROUTINE_PATH = ../../nc_files/gladevcp_lib
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GLADEVCP オプションで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされた GladeVCP アプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネント名は進行中の作業です。、
gladevcp です。
上記のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。で Axis に連絡するか、参加してよって実際のに連絡するか、参加して実行される場合は、コマンドラインは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

halcmd loadusr -Wn gladevcp gladevcp -c gladevcp -x {XID} -u ./hitcounter.py ./  -
manual-example.ui

上記のハンドブックは進行中の作業です。コマンドラインオプションと衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムしない限など、り、ここに連絡するか、参加して任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 gladevcp オプションを手伝うことができる場合は、追加してできます。
-c オプションを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことに連絡するか、参加してより、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL コンポーネント名を手伝うことができる場合は、作成されました。できます。

[DISPLAY]
# add GladeVCP panel where PyVCP used to live:
GLADEVCP= -c example -u ./hitcounter.py ./manual-example.ui

上記のハンドブックは進行中の作業です。 Axis に連絡するか、参加してよって実際のに連絡するか、参加して実行される場合は、コマンドラインは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
halcmd loadusr -Wn example gladevcp -c example -x {XID} -u ./hitcounter.py ./  -
manual-example.ui

note

./hitcounter.py、./manual-example.ui などのファイルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し子は、軸は、ファイルの制御がが独立していない場合でも、 ini ファイルの制御がと標準的な同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がディレクト
リでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコに見つかりましたあること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が示されませします。 それらを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコに見つかりましたコピーする必要が独立していない場合でも、ある場合でも、が独立していない場合でも、あります（または、ファ
イルの制御がへの正するしい絶対パスの動き。または相対パスの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しします）

Note
[RS274NGC] SUBROUTINE_PATH =オプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされているだけなので、サンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、プルの制御がパネルの制御が
は MDI コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドウィジェットの Oword サブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、（oword.ngc）を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が検索します：します。 セット
アップでは必要ない場合でも、が独立していない場合でも、あります。 相対パスの動き。指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し子は、軸../../nc_files/gladevcp_lib は、構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がピッ
カーに見つかりましたよってコピーされたディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が処理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するするように見つかりました構築されており、インプレースセッされてお勧めします。り、インのように機械部品の動きが独立していない場合でも、プレースの動き。セッ
トアップを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。します。

7.3.3.5 タブとして高速レートを変更する埋め込みめ込み込みむ
これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、.ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集し、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 DISPLAY セクは進行中の作業です。ションと HAL セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して

追加してします。
[DISPLAY]
# add GladeVCP panel as a tab next to Preview/DRO:
EMBED_TAB_NAME=GladeVCP demo
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EMBED_TAB_COMMAND=halcmd loadusr -Wn gladevcp gladevcp -c gladevcp -x {XID} -u 
./gladevcp/  -
hitcounter.py ./gladevcp/manual-example.ui
[HAL]
# HAL commands for GladeVCP components in a tab must be executed via 
POSTGUI_HALFILE
POSTGUI_HALFILE = ./gladevcp/manual-example.hal
[RS274NGC]
# gladevcp Demo specific Oword subs live here
SUBROUTINE_PATH = ../../nc_files/gladevcp_lib

tab コマンドを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、 halcmdloadusr のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。に連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。これに連絡するか、参加してより、POSTGUI_HALFILE が HAL

コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、ができた後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み実行される場合は、ことが保証する正式な合意が作成されました。されます。 まれに連絡するか、参加して、タブを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、が HAL コ
ンポーネントが関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられていないコマンドを手伝うことができる場合は、ここで実行する場合は、場合は、があります。 このハンドブックは進行中の作業です。ようなコマンドは進行中の作業です。、
halcmd loadusr なしで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてできます。これは進行中の作業です。、HAL コンポーネントがないため、HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、待機する場合は、
必要がないことを手伝うことができる場合は、 Axis に連絡するか、参加して示します。
上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、でコンポーネント名を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、場合は、、-Wn <return>component>と-c <return>component>で使用されされる場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。同一で

なければならないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
Axis を手伝うことができる場合は、実行して試すことが提してみてください。DRO タブのハンドブックは進行中の作業です。近くにありますくに連絡するか、参加して GladeVCP デモと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、新しいバージョンのしいタブがある場合は、は進行中の作業です。ずです。

 そのハンドブックは進行中の作業です。タブを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、サンプルを送信してくパネルを送信してくが Axis内に連絡するか、参加してうまく収めたものもありました。まる場合は、は進行中の作業です。ずです。
Note

UI ファイルの制御がが独立していない場合でも、 GLADEVCP =スの動き。テートメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トと標準的な EMBED_TAB_COMMAND =スの動き。テートメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トの両方で
GladeVCP に見つかりました渡す必要はありません。 再帰呼び出し機能は壊れやすいです。される最後のオプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、であること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確認してくしてください。

7.3.3.6 Touchy への歴史統合
Touchy に連絡するか、参加して GladeVCP タブを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して.ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、編集します。

[DISPLAY]
# add GladeVCP panel as a tab
EMBED_TAB_NAME=GladeVCP demo
EMBED_TAB_COMMAND=gladevcp -c gladevcp -x {XID} -u ./hitcounter.py -H ./gladevcp-
touchy.hal  -
./manual-example.ui
[RS274NGC]
# gladevcp Demo specific Oword subs live here
SUBROUTINE_PATH = ../../nc_files/gladevcp_lib

Note
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./hitcounter.py、./manual-example.ui などのファイルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し子は、軸は、ファイルの制御がが独立していない場合でも、 ini ファイルの制御がと標準的な同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がディレクト
リでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコに見つかりましたあること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が示されませします。 それらを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がディレクトリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコに見つかりましたコピーする必要が独立していない場合でも、ある場合でも、が独立していない場合でも、あります（または、ファ
イルの制御がへの正するしい絶対パスの動き。または相対パスの動き。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しします）

[軸の移動を協調制御できます。]タブのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。とのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。違いに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
 Touchy は進行中の作業です。 halui コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されしないため、HAL コマンドファイルを送信してくは進行中の作業です。わずかに連絡するか、参加して変更する許可されています。そ

のハンドブックは進行中の作業です。ため、そのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。使用されできず、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。ショートカットが使用されされています。
 POSTGUI_HALFILE = ini オプションは進行中の作業です。ありませんが、EMBED_TAB_COMMAND =行で HAL コマンドファイ

ルを送信してくを手伝うことができる場合は、渡されると、すことは進行中の作業です。問題でした。この時までに、ありません。
 halcmd loaduser-Wn。 。 。 呪文は進行中の作業です。必要ありません。

7.3.4 GladeVCPコマンドラインオプション
mangladevcp も参照してください。してください。 gladevcp コマンドラインオプションは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

Usage: gladevcp [options] myfile.ui
Options:
-h, --help

show this help message and exit
-c NAME

Set component name to NAME. Default is base name of UI file
-d

Enable debug output
-g GEOMETRY

Set geometry WIDTHxHEIGHT+XOFFSET+YOFFSET. Values are in pixel units, 
XOFFSET/YOFFSET is referenced
from top left of screen. Use -g WIDTHxHEIGHT for just setting size or -g +XOFFSET+YOFFSET 
for just position
-H FILE

execute hal statements from FILE with halcmd after the component is set up and ready
-m MAXIMUM

force panel window to maximize. Together with the -g geometry option one can move the 
panel to a second monitor and
force it to use all of the screen
-t THEME

set gtk theme. Default is system theme. Different panels can have different themes. An 
example theme can be found in the
EMC Wiki.
-x XID

Re-parent GladeVCP into an existing window XID instead of creating a new top level window
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-u FILE

Use File’s as additional user defined modules with handlers
-U USEROPT

pass USEROPTs to Python modules

7.3.5 gladeVCPの変更起動プロセスを読み取る理解するするハイパーセンシング
上で概説した統合は、手順は進行中の作業です。少なくともし注意が作成されました。が必要ですが、そうです。 したがって、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。起動され、プロセスと、これ

が gladeVCP に連絡するか、参加してどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連している場合は、かを手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。
通常のハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC起動され、プロセスは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、行います。

 リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます
 すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントがロードされます
 HAL コンポーネントは進行中の作業です。、.halcmd スクは進行中の作業です。リプトを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されています
 タスクは進行中の作業です。、iocontrol、そして最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ユーザーインターフェイスが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます
 pre-gladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提は進行中の作業です。、UI が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、までに連絡するか、参加して、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL が読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。まれ、配管され、準備を手伝うことができる場合は、ができている場合は、

ことです。
gladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。導入に連絡するか、参加してより、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、が発生し続けました。しました。

 gladeVCP パネルを送信してくは進行中の作業です。、マスター GUI ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。セットアップに連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。む必要があります。 Axis、または進行中の作業です。
Touchy、Gscreen、または進行中の作業です。 Gmoccapy（埋めめ込む」という選択を行います。みウィンドウまたは進行中の作業です。埋めめ込む」という選択を行います。みタブとして）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、gladeVCP ウィンドウを手伝うことができる場合は、マスター GUI に連絡するか、参加してフックは進行中の作業です。する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、マスター GUI を手伝うことができる場合は、実行する場合は、必要がありま
す。

 ただし、gladeVCP も HAL コンポーネントであり、独自のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
 結果として、ソースまたは進行中の作業です。宛先として gladeVCP HAL ピンを手伝うことができる場合は、含まれています。むすべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL 配管は進行中の作業です。、GUI がセットアップ

された後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して実行する場合は、必要があります。
これが POSTGUI_HALFILE のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるです。 このハンドブックは進行中の作業です。 ini オプションは進行中の作業です。、GUI に連絡するか、参加してよって検査するアプリケーションされます。 GUI がこのハンドブックは進行中の作業です。オプ

ションを手伝うことができる場合は、検出する場合は、と、埋めめ込む」という選択を行います。まれた gladVCP パネルを送信してくが設定しました。された後の月曜日に開催されました。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 HAl ファイルを送信してくが実行されます。 た
だし、gladeVCP パネルを送信してくが実際のに連絡するか、参加して使用されされている場合は、かどうかは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。されません。このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、HALcmd ファイルを送信してく
は進行中の作業です。正常に連絡するか、参加して実行されます。 したがって、GLADEVCPや EMBED_TAB などを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして gladeVCP を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてせず、後の月曜日に開催されました。で別を停止します。
のハンドブックは進行中の作業です。シェルを送信してくウィンドウまたは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。メカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてした場合は、、POSTGUI_HALFILE のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コマンドファイルを送信してく
のハンドブックは進行中の作業です。実行が早すぎます。 ここで gladeVCP ピンが参照してください。されている場合は、とする場合は、と、これは進行中の作業です。失敗した場合、し、gladeVCPHAL コン
ポーネントが使用されできないことを手伝うことができる場合は、示すエラーメッセージが表示されます。

したがって、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。シェルを送信してくウィンドウから gladeVCP を手伝うことができる場合は、実行する場合は、場合は、（つまり、GUI に連絡するか、参加してよって埋めめ込む」という選択を行います。まれた方法が求められました。
で開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされない場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
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 POSTGUI_HALFILE ini オプションに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとして、HAL コマンドが適切な時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで実行される場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことは進行中の作業です。
できないため、ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加してコメントアウトしてください。

 -H <return>halcmd file>オプションを手伝うことができる場合は、使用されして、gladeVCP ピンを手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、 HAL コマンドファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 gladeVCP に連絡するか、参加して明したこのペーパーを参照してください。
示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して渡されると、します（前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

7.3.6 HALウィジェットリファレンス
GladeVcp に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL ウィジェットと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、 HAL ピンが接続するためのコードを作成しました。された Gtk ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。コレクは進行中の作業です。ションが含まれています。ま

れており、LinuxCNC HAL レイヤーを手伝うことができる場合は、制御する、表示、または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で操作する場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。こ
れらは進行中の作業です。、Gladeユーザーインターフェイスエディターで使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。適切に連絡するか、参加してインストールを送信してく
する場合は、と、HAL ウィジェットが Glade のハンドブックは進行中の作業です。 HALPython ウィジェットグルを送信してくープに連絡するか、参加して表示されます。Glade General セクは進行中の作業です。
ションのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 HAL固有のハンドブックは進行中の作業です。フィールを送信してくドに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、マウスオーバーツールを送信してくチップが関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられています。

HAL 信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ビットと数値のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。バリエーションがあります。ビットは進行中の作業です。オフ/オン信してく号すべてを外部とリンクするです。番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。
「float」、「s32」、または進行中の作業です。「u32」に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。HAL データ型フライス盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HAL マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、
参照してください。してください。GladeVcp ウィジェットは進行中の作業です。、インジケーターウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されしてシグナのロビーでルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示する場合は、
か、コントロールを送信してくウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されしてシグナのロビーでルを送信してく値を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことができます。したがって、HAL 信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。
できる場合は、 GladeVcp ウィジェットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラスがあります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。ヘルを送信してくパーウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、
パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、整する高レベルのコントローラー、つまりモー理してラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことができます。
     「ビット」信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、示すためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：HAL_LED

     「ビット」信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：HAL_Button HAL_RadioButton HAL_CheckButton

     「番号すべてを外部とリンクする」信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、示すためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：HAL_Label、HAL_ProgressBar、HAL_HBar および
HAL_VBar、HAL_Meter

     「数値」信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：HAL_SpinButton、HAL_HScale および HAL_VScale、ジョ
グホイールを送信してく、速度の成功を収めたものもありました。制御する

     機密に結び付けられます性があります。のハンドブックは進行中の作業です。高いコントロールを送信してくウィジェット：State_Sensitive_TableHAL_Table および HAL_HBox

     ツールを送信してくパスプレビュー：HAL_Gremlin

     軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ウィジェット：DRO ウィジェット、CombiDRO ウィジェット
     ファイルを送信してく処理用されのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：IconView ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。選択されまし
     すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。オフセットを手伝うことができる場合は、表示/編集する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：OffsetPage

     すべてのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくオフセットを手伝うことができる場合は、表示/編集する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：ツールを送信してくオフセットエディタ
     Gcode のハンドブックは進行中の作業です。表示と編集用されのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：HAL_Sourceview

     MDI入力および履歴表示用されのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェット：MDI履歴
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1.1.1.1 ウィジェットと HAL ピンの歴史命名
ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ウィジェットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ウィジェットと同じHAL名（glade：General！Name）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、持ちました。つ単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。 HAL

ピンが関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられています。 現します。在、このハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りのハンドブックは進行中の作業です。例としては、外は進行中の作業です。あります。
 HAL_Spinbutton と HAL_ComboBox に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、<return>widgetname> -f（float）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ピンと<return>widgetname> -s（s32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ピンのハンドブックは進行中の作業です。

2 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンがあります。
 HAL_ProgressBar。<return>widgetname>値のハンドブックは進行中の作業です。入力ピンと<return>widgetname>スケールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。入力ピンがあります。

7.3.6.1 Python の歴史属性に関する注意と HAL ウィジェットの歴史メソッド
HAL ウィジェットは進行中の作業です。 GtKWidgets のハンドブックは進行中の作業です。インスタンスである場合は、ため、該当する場合は、 GtkWidget クは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。メソッド、プロパ

ティ、およびシグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、継承します。 たとえば、します。 たとえば、HAL_Button が持ちました。つ GtkWidget 関である米国国立標準技術研究所連のハンドブックは進行中の作業です。メソッド、プロパティ、
およびシグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、特定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、PyGtk リファレンスマニュアルを送信してくで GtkButton のハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。継承します。 たとえば、関である米国国立標準技術研究所係を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、簡単な方法が求められました。な方法が求められました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。glade を手伝うことができる場合は、実行し、ウィジェッ

トを手伝うことができる場合は、ウィンドウに連絡するか、参加して配置されます。して、それを手伝うことができる場合は、選択されましします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、[プロパティ]ウィンドウで[信してく号すべてを外部とリンクする]タブを手伝うことができる場合は、選択されましします。 たと
えば、HAL_LED ウィジェットを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、HAL_LED が GtkWidget から派生し続けました。し、GtkObject が GtkObject から
派生し続けました。し、最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 GObject から派生し続けました。する場合は、ことが示されます。
HAL ウィジェットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL固有のハンドブックは進行中の作業です。 Python属性があります。もいくつかあります。
hal_pin

ウィジェットに連絡するか、参加して単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。ピンタイプがある場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるために連絡するか、参加してなる場合は、 HAL ピン Python オブジェクは進行中の作業です。ト
hal_pin_s, hal_pin_f

HAL_Spinbutton ウィジェットと HAL_ComboBox ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。 S32 ピンと float ピン-これらのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェッ
トに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 hal_pin属性があります。がないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

hal_pin_scale

入力のハンドブックは進行中の作業です。最大絶対値を手伝うことができる場合は、表す HAL_ProgressBar ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。 float入力ピン。
HAL ウィジェットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。 HAL固有のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。がありますが、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
<return>halpin>.get(M1))

現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。ここで、<return>halpin>は進行中の作業です。上記のハンドブックは進行中の作業です。該当する場合は、 HAL ピン名です。
7.3.6.2 ピンとウィジェットの歴史値の設定の歴史設定

原則のため、機械が要求された送りとして、Python コードから HAL出力ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、基づいて構築できるために連絡するか、参加してなる場合は、 Gtk セッ
ター（たとえば、set_active（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、set_value（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出して設定しました。します。halcomp[に連絡するか、参加してよって関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられた
ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設定しました。しようとしないでください。 pinname] =ウィジェットは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識しないため、直接値を手伝うことができる場合は、設定しました。し
ます。

プログラムのメンバーに連絡するか、参加してで HAL ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。入力ピンを手伝うことができる場合は、設定しました。したくなる場合は、かもしれません。 これは進行中の作業です。、そもそも入力ピンのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた
的ライセンシーであるを手伝うことができる場合は、損なう可能性があなうことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントに連絡するか、参加してよって生し続けました。成されました。された信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。し、それに連絡するか、参加して反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
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する場合は、必要があります。 現します。在、HAL Python のハンドブックは進行中の作業です。入力ピンへのハンドブックは進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。みに連絡するか、参加しては進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。み保護します。がありませんが、これは進行中の作業です。意が作成されました。
味を持ちました。がありません。 ただし、テストに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ハーフイルを送信してくで setppinname値を手伝うことができる場合は、使用されできます。

このハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンがウィジェットに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられていない、つまり hal_glib.GPin（halcomp.newpin（<return>name>、<return> 

type>、<return>direction>）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッド（例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、GladeVCP プログラミングを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
7.3.6.3 hal-pin-changed信号

イベント駆動され、型フライス盤を制御するプログラミングとは進行中の作業です。、ボタンが押すかされたときのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、コールを送信してくバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして「何かが起こっ
た」ときに連絡するか、参加して UI がコードに連絡するか、参加して通知りません。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 LED、Bar、VBar、Meter などのハンドブックは進行中の作業です。出力 HAL ウィジェット
（HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ウィジェット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、hal-pin が変更する許可された信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、サポートします。これに連絡するか、参加してより、HAL ピ
ンが値を手伝うことができる場合は、変更する許可したときに連絡するか、参加して Python コードに連絡するか、参加してコールを送信してくバックは進行中の作業です。が発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 。 これは進行中の作業です。、コード内のハンドブックは進行中の作業です。
HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、永続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加してポーリングする場合は、必要がなくなる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。ウィジェットは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。グラウンド
でそれを手伝うことができる場合は、行い、通知りません。します。

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、GladeUIエディターで HAL_LED のハンドブックは進行中の作業です。 hal-pin-changed 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、示します。

configs / apps / gladevcp / complex のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、これが Python でどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して処理される場合は、かを手伝うことができる場合は、示しています。
7.3.6.4 ボタン

このハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープは進行中の作業です。、さまざまな Gtk ボタンから派生し続けました。し、
HAL_Button、HAL_ToggleButton、HAL_RadioButton、および CheckButton ウィジェットで構成されました。されています。 
それらは進行中の作業です。すべて、ウィジェットと同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。出力 BIT ピンを手伝うことができる場合は、持ちました。っています。 ボタンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、基づいて構築できるため本のハンドブックは進行中の作業です。 Gtk クは進行中の作業です。ラ
スと比較して追加してのハンドブックは進行中の作業です。プロパティは進行中の作業です。ありません。
 HAL_Button：瞬間が経つにつれて的ライセンシーであるなアクは進行中の作業です。ション、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保持ちました。しません。 重要な信してく号すべてを外部とリンクする：押すかされた
 HAL_ToggleButton、HAL_CheckButton：オン/オフ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。 重要な信してく号すべてを外部とリンクする：切り替えるえ
 HAL_RadioButton：1対多くの人がコードの小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープ。 重要な信してく号すべてを外部とリンクする：切り替えるえ（ボタンごと）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 重要な一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなメソッド：set_active（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、get_active（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 重要なプロパティ：ラベルを送信してく、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう

チェックは進行中の作業です。ボタン：
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ラジオボタン：

トグルを送信してくボタン：
ヒンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
Glade でのラジオボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グルの制御がープの定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し義さ：
-デフォルの制御がトのアクティブボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が決定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しします
-他ののボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の General！Group で、[このプロジェクトのラジオボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の選択されていない限り表示されませ]ダイアログでデフォルの制御がトのア
クティブなボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の名前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が選択されていない限り表示されませします。
ラジオボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の操作用できます。の GladeVCP アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、お勧めします。よび側面図を指します。UI ファイルの制御がに見つかりましたついては、configs / apps / 

gladevcp / by-widget /を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。

7.3.6.5 スケール
HAL_HScale と HAL_VScale は進行中の作業です。、GtkHScale と GtkVScale から派生し続けました。しています。
それぞれ。

<widgetname>
out FLOAT pin

<widgetname>-s
out S32 pin

Glade でスケールを送信してくを手伝うことができる場合は、便利に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーを手伝うことができる場合は、追加してします
（一般に、軌道計画は、！調整する高レベルのコントローラー、つまりモー！新しいバージョンの規または進行中の作業です。既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所そして調整する高レベルのコントローラー、つまりモーオブジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、編集します。 デフォルを送信してくト/最小さな改善を要求/最大/増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、値を手伝うことができる場合は、
定しました。義するします。 また、警告してください。を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、ために連絡するか、参加して、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーページサイズからの初期のスポンサーシップによりとページ増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。します。

HAL_HScale のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

7.3.6.6 SpinButton

HAL SpinButton は進行中の作業です。 GtkSpinButton から派生し続けました。し、2 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、保持ちました。します。
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<widgetname>-f
out FLOAT pin

<widgetname>-s
out S32 pin

スピンボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、スケールを送信してくなどのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモー値が必要です。上記を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

SpinButton のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
7.3.6.7 Hal_Dial

hal_dial ウィジェットは進行中の作業です。、ジョグホイールを送信してくまたは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーダイヤルを送信してくを手伝うことができる場合は、シミュレートします。
マウスで操作できます。 マウスカーソルを送信してくが Hal_Dial ウィジェット上に連絡するか、参加してある場合は、ときに連絡するか、参加してマウスホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、か、
マウスのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正のボタンを手伝うことができる場合は、押すかしたままカーソルを送信してくを手伝うことができる場合は、円方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、して、カウントを手伝うことができる場合は、増減できます。
左に移動すると、それは正のボタンまたは進行中の作業です。右ボタンを手伝うことができる場合は、ダブルを送信してくクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、倍率を入力します。 そうでないを手伝うことができる場合は、増減できます。
 反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り=カウントを手伝うことができる場合は、減らす
 時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り=カウントを手伝うことができる場合は、増やす
 ホイールを送信してくアップ=カウントを手伝うことができる場合は、増やす
 ホイールを送信してくダウン=カウントを手伝うことができる場合は、減らす
 左に移動すると、それは正のダブルを送信してくクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。= x10 スケールを送信してく
 右ダブルを送信してくクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。= / 10 スケールを送信してく

Hal_Dial exports it’s count value as hal pins:
<widgetname>::
out S32 pin
<widgetname>-scaled::
out FLOAT pin
<widgetname>-delta-scaled::
out FLOAT pin

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
Cpr

回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。カウントを手伝うことができる場合は、設定しました。します。許可される場合は、値は進行中の作業です。 25〜360 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。です。デフォルを送信してくト= 100

show_counts

ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。央のタブにに連絡するか、参加してある場合は、カウント表示を手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、 False に連絡するか、参加して設定しました。します。 デフォルを送信してくト= 

True

label
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ラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。内容を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、と、カウント値のハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加して魔女が表示される場合があります。 指定されたラベルがが表示される場合は、場合は、があります。 指定しました。されたラベルを送信してくが 15

文字より長し続けるにつれて、い場合は、、15文字に連絡するか、参加してカットされます。 デフォルを送信してくト=空白になりました。
center_color

これに連絡するか、参加してより、ホイールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、変更する許可できます。 GDKカラー文字列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、使用されします。 デフォルを送信してくト=＃
bdefbdefbdef（灰色の線で示されているように。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

count_type_shown

利用され可能しなくなったな 3 つのハンドブックは進行中の作業です。カウントがあります 0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。 CPRカウント 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スケーリングされたカウント 2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所デルを送信してくタス
ケーリングされたカウント。 デフォルを送信してくト= 1

 カウントは進行中の作業です。、選択されましした CPR に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいており、正と負ののハンドブックは進行中の作業です。カウントに連絡するか、参加してなります。 S32 ピンとして利用されでき
ます。

 Scaled-count は進行中の作業です。、CPRカウントに連絡するか、参加してスケールを送信してくを手伝うことができる場合は、掛けます。たとえば、けたものハンドブックは進行中の作業です。です。正と負ののハンドブックは進行中の作業です。どちらでもかまいません。 ス
ケールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、出力は進行中の作業です。すぐに連絡するか、参加して変更する許可を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。 FLOAT ピンとして使用されできます。

 Delta-scaled-count は進行中の作業です。、cpr count CHANGE、xscale です。
 スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。カウントのハンドブックは進行中の作業です。みが計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。され、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して追加してされます。 FLOAT ピ

ンとして使用されできます。
scale_adjustable

ウィジェットを手伝うことができる場合は、ダブルを送信してくクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してスケールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、禁止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、場合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、 False に連絡するか、参加して設定しました。します。これが
false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、スケールを送信してく係数は進行中の作業です。ウィジェットに連絡するか、参加して表示されません。
デフォルを送信してくト= True

Scale

カウントを手伝うことができる場合は、スケーリングする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
デフォルを送信してくト= 1.0

Direct program control

Python を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、方法が求められました。があります。
Using goobject to set the above listed properties:
[widget name].set_property("cpr",int(value))
[widget name].set_property("show_counts, True)
[widget name].set_property("center_color",gtk.gdk.Color(’#bdefbdefbdef’))
[widget name].set_property(’label’, ’Test Dial 12345’)
[widget name].set_property(’scale_adjustable’, True)
[widget name].set_property(’scale’, 10.5)
[widget name].set_property(’count_type_shown’, 0)
There are python methods:
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[widget name].get_value()
Will return the counts value as a s32 integer
[widget name].get_scaled_value()
Will return the counts value as a float
[widget name].get_delta_scaled_value()
Will return the counts value as a float
[widget name].set_label("string")
Sets the label content with "string"
There are two GObject signals emitted:
count_changed
emitted when the widget’s count changes eg. from being wheel scrolled.
scale_changed
emitted when the widget’s scale changes eg. from double clicking. +
connect to these like so:
[widget name].connect(’count_changed’, [count function name])
[widget name].connect(’scale_changed’, [scale function name]) +
The callback functions would use this pattern:
def [count function name](widget, count,scale,delta_scale):
This will return: the widget, the current count, scale and delta scale of  -
that widget.

Hal_Dial のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

7.3.6.8 ジョグホイール
jogwheel ウィジェットは進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。 jogwheel を手伝うことができる場合は、シミュレートします。
マウスで操作できます。マウスカーソルを送信してくが JogWheel ウィジェット上に連絡するか、参加してある場合は、ときに連絡するか、参加してマウスホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、

か、マウスのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正のボタンを手伝うことができる場合は、押すかしてカーソルを送信してくを手伝うことができる場合は、円方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、し、カウントを手伝うことができる場合は、増減できます。
     反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り=カウントを手伝うことができる場合は、減らす
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     時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り=カウントを手伝うことができる場合は、増やす
     ホイールを送信してくアップ=カウントを手伝うことができる場合は、増やす
     ホイールを送信してくダウン=カウントを手伝うことができる場合は、減らす

マウスを手伝うことができる場合は、ドラッグアンドドロップで移動され、する場合は、と、ウィジェットがそれ自体を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、よりも高速に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。
がある場合は、ため、カウントを手伝うことができる場合は、失う可能しなくなった性があります。があります。マウスホイールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。ドラッグアン
ドドロップのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。が非常に連絡するか、参加して荒い場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されしてください。

JogWheel は進行中の作業です。、カウント値を手伝うことができる場合は、 hal ピンとしてエクは進行中の作業です。スポートします。
<widgetname>-s
out S32 pin

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
Size

ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。ピクは進行中の作業です。セルを送信してく単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、設定しました。します。許可される場合は、値は進行中の作業です。 100〜500 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。です。デフォルを送信してくト= 

200

cpr

回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。カウントを手伝うことができる場合は、設定しました。します。許可される場合は、値は進行中の作業です。 25〜100 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。です。デフォルを送信してくト= 40

show_counts

ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。央のタブにに連絡するか、参加してある場合は、カウント表示を手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、 False に連絡するか、参加して設定しました。します。
label

ラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。内容を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、と、カウント値のハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加して魔女が表示される場合があります。 指定されたラベルがが表示される場合は、場合は、があります。 目を集めた的ライセンシーであるは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ジョグホ
イールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。に連絡するか、参加してついてユーザーに連絡するか、参加してアイデアを手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、ことです。 指定しました。されたラベルを送信してくが 12文字より長し続けるにつれて、い場合は、、
12文字に連絡するか、参加してカットされます。

Direct program control

Python を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。いくつかあります。
Using gobject to set the above listed properties:
[widget name].set_property("size",int(value))
[widget name].set_property("cpr",int(value))
[widget name].set_property("show_counts, True)
There are two python methods:
[widget name].get_value()
Will return the counts value as integer
[widget name].set_label("string")
Sets the label content with "string"
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JogWheel のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

7.3.6.9 速度制御
SpeedControl は進行中の作業です。、タッチスクは進行中の作業です。リーンで調整する高レベルのコントローラー、つまりモーを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ために連絡するか、参加して特別を停止します。に連絡するか、参加して作成されました。されたウィジェットです。タッチスクは進行中の作業です。

リーン上でスライドする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が難しさが明白になりました。しい通常のハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。魔女が表示される場合があります。 指定されたラベルがに連絡するか、参加して代わる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。です。
値を手伝うことができる場合は、増減する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。ボタンで値を手伝うことができる場合は、制御するします。ボタンを手伝うことができる場合は、押すかす限など、り、増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。各ドライブには、増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。値と 2

つのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。、ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。プロパティを手伝うことができる場合は、使用されして設定しました。できます。
SpeedControl は進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします：

<widgetname>-value
out float pin The shown value of the widget

<widgetname>-scaled-value
out float pin The shown value divided by the scale value, this is very useful, if the 

velocity is shown in units / min, but

linuxcnc expects it to be in units / second

<widgetname>-scale
in float pin The scale to apply Default is 60

<widgetname>-increase
in bit pin As long as the pin is true, the value will increase Very handy with 

connected momentary switch

<widgetname>-decrease
in bit pin As long as the pin is true, the value will decrease Very handy with 

connected momentary switch

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
height

整する高レベルのコントローラー、つまりモー数ピクは進行中の作業です。セルを送信してく単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。高さ許容値は進行中の作業です。 24〜96 です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 36 です。
Value

619



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

float 許容値を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として値は進行中の作業です。、0.001 から 99999.0 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 10.0 です。
Min

float 最小さな改善を要求許容値のハンドブックは進行中の作業です。許容値は進行中の作業です。 0.0〜99999.0 です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 0.0 です。このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、がデフォ
ルを送信してくトに連絡するか、参加してリセットされる場合は、ため、後の月曜日に開催されました。で新しいバージョンのしい増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、必要がある場合は、場合は、があります。

Max

float 許可される場合は、最大許容値は進行中の作業です。 0.001〜99999.0 です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 100.0 です。このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、が
デフォルを送信してくトに連絡するか、参加してリセットされる場合は、ため、後の月曜日に開催されました。で新しいバージョンのしい増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、必要がある場合は、場合は、があります。

Increment

float は進行中の作業です。、マウスクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。ごとに連絡するか、参加して適用されされる場合は、増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、設定しました。します。許容値は進行中の作業です。 0.001〜99999.0 で、デフォルを送信してくトは進行中の作業です。-1

で、最小さな改善を要求から最大まで 100 のハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加してなります。
inc_speed

integer ボタンを手伝うことができる場合は、押すかしたままのハンドブックは進行中の作業です。増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。タイマー遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッを手伝うことができる場合は、設定しました。します。許可される場合は、値は進行中の作業です。 20〜300 です。デフォ
ルを送信してくトは進行中の作業です。 100 です。

unit

string任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。文字列を維持します。 それが許可される場合は、値のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してバーに連絡するか、参加して表示される場合は、単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、設定しました。します。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。「」です。
Color

色の線で示されているように。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 16 進色の線で示されているように。が許可される場合は、バーのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。「＃FF8116」です。
template

文字列を維持します。 それ Python フォーマットが使用されされる場合は、値を手伝うことができる場合は、表示する場合は、テキストテンプレート許可される場合は、フォーマットのハンドブックは進行中の作業です。デ
フォルを送信してくトは進行中の作業です。「％減らし、それを.1f」です

do_hide_button

ブールを送信してく値インクは進行中の作業です。リメントを手伝うことができる場合は、表示する場合は、か非表示に連絡するか、参加してする場合は、かデクは進行中の作業です。リメントボタン True または進行中の作業です。 False デフォルを送信してくト= 

False

Direct program control

Python を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。いくつかあります。
Using gobject to set the above listed properties:
[widget name].set_property("do_hide_button",bool(value))
[widget name].set_property("color","#FF00FF")
[widget name].set_property("unit", "mm/min")
etc.
There are also python methods to modify the widget:
[widget name].set_adjustment(gtk-adjustment)
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You can assign a existing adjustment to the control, that way it is easy  -
to replace
existing sliders without many code changes. Be aware, that after changing  -
the adjustment
you may need to set a new increment, as it will be reseted to its default  -
(100 steps from MIN to MAX)
[widget name].get_value()
Will return the counts value as float
[widget name].set_value(float(value))
Sets the widget to the commanded value
[widget name].set_digits(int(value))
Sets the digits of the value to be used
[widget name].hide_button(bool(value))
Hide or show the button

速度の成功を収めたものもありました。制御するのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

7.3.6.10 Label

HAL_Label は進行中の作業です。、GtkLabel に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづく単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なウィジェットであり、ユーザー定しました。義する形式に公開されました。で HAL ピン値を手伝うことができる場合は、表します。
label_pin_type

ピンのハンドブックは進行中の作業です。 HAL タイプ（0：S32、1：float、2：U32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。「General！HAL ピンタイプ」のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくチップも参照してください。し
てください（これは進行中の作業です。、タイプごとに連絡するか、参加して 1 つずつ、3 つのハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してくウィジェットがある場合は、 PyVCP とは進行中の作業です。異なります。なります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

text_template

表示される場合は、テキストを手伝うことができる場合は、決定しました。します-ピン値を手伝うことができる場合は、テキストに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、 Python形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。文字列を維持します。 それ。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。％減らし、それをs（値
は進行中の作業です。 str（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加してよって変換に使用される、より安価なされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ですが、Python のハンドブックは進行中の作業です。 format（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッドへのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数として任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。正当性があります。
を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。
例としては、：距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。：％減らし、それを。03f は進行中の作業です。、FLOAT ピンのハンドブックは進行中の作業です。テキストとピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、ゼロで埋めめられた 3桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求数で表示します。

7.3.6.11 コンテナ
 HAL_HideTable

 HAL_Table State_Sensitive_Table

 HAL_HBox

これらのハンドブックは進行中の作業です。コンテナのロビーでは進行中の作業です。、子メールを送信してく供されるソフトウェアを特定するためのを手伝うことができる場合は、感作（グレーアウト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。非表示に連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしていま
す。
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鈍感な子メールを送信してく供されるソフトウェアを特定するためのは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。しません。
HAL_HideTable に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、子メールを送信してくウィジェットを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してする場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 HALBIT入力ピンがあります。

<Panel_basename>.<widgetname>
If the pin is low then child widgets are visible which is the default state.

HAL_Table と HAL_Hbox に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、子メールを送信してくウィジェットが機密に結び付けられますである場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 HALBIT入力ピンがあ
ります。

これらのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。ピン名は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りを手伝うことができる場合は、使用されしています。
<Panel_basename>.<widgetname>
If the pin is low then child widgets are inactive which is the default state.

State_Sensitive_table は進行中の作業です。、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、 linuxcnc のハンドブックは進行中の作業です。インタープリターに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。します。
オプションで、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加して、オン、アイドルを送信してくに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ために連絡するか、参加して選択されまし可能しなくなった
それらを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、ことができます。 Estop では進行中の作業です。常に連絡するか、参加して鈍感に連絡するか、参加してなります。
* HAL_Hbox は進行中の作業です。非推奨です-HAL_Table を手伝うことができる場合は、使用されしてください。
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくがそれを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、、それは進行中の作業です。失敗した場合、しません。 GLADEエディターでは進行中の作業です。もう見したのはそこでした。つかりません。
gladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。将来ました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットが完全に機に連絡するか、参加して削除する必要があります。される場合は、可能しなくなった性があります。があり、パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、

必要があります。
ヒンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト
GladeVCP アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の一部が独立していない場合でも、グレー表示されませされている（感でない場合、ツール測定を使用するための有効な度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、低くなければなりまい）場合でも、は、
HAL_Table ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされていないか接続き使用できます。されていないかを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確認してくしてください。

7.3.6.12 LED

hal_led は進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。インジケーター LED を手伝うことができる場合は、シミュレートします。
オンまたは進行中の作業です。オフのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。入力 BIT ピンがあります。
LED に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ルを送信してくックは進行中の作業です。アンドフィールを送信してくを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。

on_color

LED のハンドブックは進行中の作業です。オンカラーを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、文字列を維持します。 それ。 任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。な gtk.gdk.Color名である場合は、可能しなくなった性があります。があります。 Ubuntu8.04

では進行中の作業です。動され、作しません。
off_color

LED のハンドブックは進行中の作業です。オフカラーを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、文字列を維持します。 それ。 有効になっていません。な gtk.gdk.Color名または進行中の作業です。特別を停止します。な値 dark のハンドブックは進行中の作業です。いずれかです。 暗いと
は進行中の作業です。、OFFカラーが ONカラーのハンドブックは進行中の作業です。 0.4値に連絡するか、参加して設定しました。される場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 Ubuntu8.04 では進行中の作業です。動され、作しません。

pick_color_on、pick_color_off
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オン状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。とオフ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。は進行中の作業です。、＃RRRRGGGGBBBB文字列を維持します。 それとして表すことができます。 これらは進行中の作業です。、on_color

および off_color よりも優れています。先される場合は、オプションのハンドブックは進行中の作業です。プロパティです。
led_size

LED半径と長さを含めること（正方形のハンドブックは進行中の作業です。場合は、-LED のハンドブックは進行中の作業です。側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。半分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
led_shape

LED のハンドブックは進行中の作業です。形。 有効になっていません。な値は進行中の作業です。、円形のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0、楕円形のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1、正方形のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 2 です。
led_blink_rate

設定しました。されていて LED がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、点を合わせて滅します。します。 点を合わせて滅します。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。、ミリ秒単な方法が求められました。位で指定しました。された
「led_blink_rate」と同じです。

create hal pin

LED を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。を手伝うことができる場合は、選択されまし/選択されまし解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。します。HAL ピンが作成されました。されていない場合は、、LED

は進行中の作業です。 Python 関である米国国立標準技術研究所数で制御するできます。 入力ウィジェットとして、LED は進行中の作業です。 hal-pin-changed 信してく号すべてを外部とリンクするもサポートします。
LED のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンが変更する許可されたときに連絡するか、参加してコードで通知りません。を手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてりたい場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、ハンドラー
（on_led_pin_changed など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してハンドラーを手伝うことができる場合は、指定しました。します。

def on_led_pin_changed(self,hal_led,data=None):
print "on_led_pin_changed() - HAL pin value:",hal_led.hal_pin.get()

これは進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。エッジで呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出され、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、報が含まれています。告してください。する場合は、ために連絡するか、参加しても呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。

LED のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
7.3.6.13 プログレスバー

Note

このウィジェットはなくなる可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。 代わりに見つかりました、HAL_HBar ウィジェットと標準的な HAL_VBar ウィ
ジェットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。してください。

HAL_ProgressBar は進行中の作業です。 gtk.ProgressBar から派生し続けました。し、2 つのハンドブックは進行中の作業です。 floatHAL入力ピンがあります。
<widgetname>
the current value to be displayed

<widgetname>-scale
the maximum absolute value of input

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
Scale
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値のハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してく。 入力のハンドブックは進行中の作業です。最大絶対値を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 <return>widgetname> .scale ピンを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同じです。 フ
ロート、範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。-224〜 +224 です。

green_limit

グリーンゾーン制限など、下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、
yellow_limit

イエローゾーン制限など、下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、
red_limit

レッドゾーン制限など、下で、このドキュメントをコピー、配布、および限など、
text_template

<return>widgetname>ピンのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示する場合は、テキストテンプレート。 dict {"value"：value}に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 Python フォー
マットを手伝うことができる場合は、使用されできます

HAL_ProgressBar のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

7.3.6.14 コンボボックス
HAL_ComboBox は進行中の作業です。 gtk.ComboBox から派生し続けました。しています。 ドロップダウンリストから値を手伝うことができる場合は、選択されましできます。
2 つのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします。

<widgetname>-f
the current value, type FLOAT

<widgetname>-s
the current value, type S32

Glade で設定しました。できる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
column

列を維持します。 それインデックは進行中の作業です。ス、タイプ S32、デフォルを送信してくトは進行中の作業です。-1、範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。-1..100 です。
デフォルを送信してくトモードでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、選択されましされたリストエントリのハンドブックは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加して設定しました。します。 

したがって、ウィジェットに連絡するか、参加して 3 つのハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してくがある場合は、場合は、、ウィジェットは進行中の作業です。値 0、1、および 2 のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、想定しました。する場合は、可能しなくなった性があります。
があります。
列を維持します。 それモード（列を維持します。 それ> -1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。、報が含まれています。告してください。される場合は、値は進行中の作業です。、Glade で定しました。義するされている場合は、 ListStore 配列を維持します。 それから選択されましされます。 した

がって、通常、ウィジェット定しました。義するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 ListStore に連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それがあり、1 つは進行中の作業です。ドロップダウンに連絡するか、参加してテキストが表示され、
1 つは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。選択されましに連絡するか、参加して使用されする場合は、 int または進行中の作業です。 float値です。

configs / apps / by-widget / combobox。{py、ui}に連絡するか、参加して例としては、があります。これは進行中の作業です。、列を維持します。 それモードを手伝うことができる場合は、使用されしてリストストアか
ら浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値を手伝うことができる場合は、選択されましします。
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ComboBox ListStores と CellRenderer のハンドブックは進行中の作業です。編集方法が求められました。に連絡するか、参加してついて私の構成のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。している場合は、場合は、は進行中の作業です。、
http：//www.youtube.com watch？v = Z5_FrW2cL8 を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

7.3.6.15 バー
浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値を手伝うことができる場合は、表す水平および垂直バー用されのハンドブックは進行中の作業です。 HAL バーおよび VBar ウィジェット。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。入力 FLOAThal ピン

があります。 両方のハンドブックは進行中の作業です。バーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
Invert

最小さな改善を要求方向に動かすようにドライブに命令すると最大方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、入れ替えるえます。 逆HBar は進行中の作業です。右から左に移動すると、それは正のに連絡するか、参加して成されました。長し続けるにつれて、し、逆 VBar は進行中の作業です。上から下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して成されました。長し続けるにつれて、します。
min, max

希望みます。 キャリッジが正の限界に移動する場合は、範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値と最大値。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値がこのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。外であれば、エラー状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。では進行中の作業です。ありません。
show limits

バーのハンドブックは進行中の作業です。制限など、テキストを手伝うことができる場合は、選択されまし/選択されまし解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
zero

範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ゼロ点を合わせて。 最小さな改善を要求/最大範囲で、理事会はこれに同意しました。内に連絡するか、参加してある場合は、場合は、、バーは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側（または進行中の作業です。右側）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からでは進行中の作業です。なく、そのハンドブックは進行中の作業です。
値から大きくなります。 正または進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表すのハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。

force_width, force_height

ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。強制的ライセンシーであるな幅に高まり始めています。または進行中の作業です。高さ。 設定しました。されていない場合は、、サイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。パッキングまたは進行中の作業です。固定しました。ウィジェッ
トサイズからの初期のスポンサーシップによりから推定しました。され、バーが領域にお全に機体に連絡するか、参加して表示されます。

text_template

ラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、最小さな改善を要求/最大/現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。テキスト形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 値のハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して使用されでき
ます。

value

バーのハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、入力された値に連絡するか、参加して設定しました。します：GLADEエディターでのハンドブックは進行中の作業です。テストに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されされます。 値は進行中の作業です。 AHAL

ピンから設定しました。されます。
target value

ターゲット行を手伝うことができる場合は、入力された値に連絡するか、参加して設定しました。します。GLADEエディターでのハンドブックは進行中の作業です。テストに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されされます。 値は進行中の作業です。
Python 関である米国国立標準技術研究所数で設定しました。できます

target_width

目を集めた標です。値を手伝うことができる場合は、示す線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。。
bg_color

バーのハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。（非アクは進行中の作業です。ティブ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。。
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target_color

ターゲットラインのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。。
z0_color、z1_color、z2_color

さまざまなバリューゾーンのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。緑、黄、赤い線は機械の加速能力です。です。 ゾーンのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、z * _border プロ
パティを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

z0_border、z1_border

カラーゾーンのハンドブックは進行中の作業です。上限など、を手伝うことができる場合は、定しました。義するします。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。ゾーンのハンドブックは進行中の作業です。みが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。 複数のハンドブックは進行中の作業です。ゾー
ンで z0_border と z1_border を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して設定しました。して、ゾーン 0 が 0 から最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界まで、ゾーン 1 が最初に興味を持ちました。か
ら 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界まで、ゾーン 2 が最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界から 1 まで塗りつぶしの色を設定しますりつぶされる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、場合は、、境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界は進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、数として
設定しました。されます。 0 から 1 までのハンドブックは進行中の作業です。値。

水平バー： 垂直バー：

7.3.6.16 Meter

HAL メーターは進行中の作業です。、PyVCP メーターに連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位たウィジェットです。これは進行中の作業です。、float値を手伝うことができる場合は、表し、1 つのハンドブックは進行中の作業です。入力 FLOAThal ピ
ンを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えています。 HAL メーターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
min, max

希望みます。 キャリッジが正の限界に移動する場合は、範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値と最大値。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値がこのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。外であれば、エラー状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。では進行中の作業です。ありません。
force_size

ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。強制直径と長さを含めること。 設定しました。されていない場合は、、サイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。パッキングまたは進行中の作業です。固定しました。ウィジェットサイズからの初期のスポンサーシップによりから
推定しました。され、メーターは進行中の作業です。アスペクは進行中の作業です。ト比に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所して使用され可能しなくなったなすべてのハンドブックは進行中の作業です。スペースを手伝うことができる場合は、埋めめます。

text_template

Label のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。テキスト形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 値のハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。
label

メーターのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。上のハンドブックは進行中の作業です。大きなラベルを送信してく。
Sublabel

メーターのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してある場合は、小さな改善を要求さなラベルを送信してく。
bg_color
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メーターのハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。色の線で示されているように。。
z0_color、z1_color、z2_color

さまざまなバリューゾーンのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。緑、黄、赤い線は機械の加速能力です。です。 ゾーンのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、z * _border プロ
パティを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

z0_border、z1_border

カラーゾーンのハンドブックは進行中の作業です。上限など、を手伝うことができる場合は、定しました。義するします。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。ゾーンのハンドブックは進行中の作業です。みが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。 複数のハンドブックは進行中の作業です。ゾー
ンが必要な場合は、は進行中の作業です。、z0_border と z1_border を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して設定しました。して、ゾーン 0 が最小さな改善を要求から最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界まで、
ゾーン 1 が最初に興味を持ちました。から 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界まで、ゾーン 2 が最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界から最大まで塗りつぶしの色を設定しますりつぶされる場合は、ように連絡するか、参加してします。 
境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、界線からの逸脱がは進行中の作業です。、最小さな改善を要求から最大のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。値として設定しました。されます。

HAL メーターのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

7.3.6.17 HAL_Graph

このハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットは進行中の作業です。、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて過する間に連絡するか、参加して伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダう値を手伝うことができる場合は、プロットする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です。

7.3.6.18 .ngc ファイルの歴史 Gremlin ツールパスプレビュー
Gremlin は進行中の作業です。、Axis プレビューウィンドウに連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位たプロットプレビューウィジェットです。 Axisや Touchy などのハンドブックは進行中の作業です。

実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、を手伝うことができる場合は、想定しました。しています。 接続するためのコードを作成しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、INI_FILE_NAME環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、変数を手伝うことができる場合は、調べます。 Gremlin は進行中の作業です。
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。.ngc ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示します-変更する許可を手伝うことができる場合は、監視し、Axis / Touchy のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく名が変更する許可された場合は、は進行中の作業です。 ngc ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、
リロードします。 LinuxCNC が実行されていないときに連絡するか、参加して GladeVCP アプリケーションで実行する場合は、と、Gremlin

ウィジェットが現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく名などのハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC ステータスを手伝うことができる場合は、検出できないため、トレースバックは進行中の作業です。が発生し続けました。する場合は、
可能しなくなった性があります。があります。

グレムのメンバーに連絡するか、参加してリンは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートしません。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
show tool speed

工具のパラメータ化されたリス速度の成功を収めたものもありました。が表示されます。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 true

show commanded

これに連絡するか、参加してより、コマンド値または進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 DRO が選択されましされます。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 true
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use metric units

これに連絡するか、参加してより、メートルを送信してく法が求められました。または進行中の作業です。インペリアルを送信してく単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 DRO が選択されましされます。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 true

show rapids

これに連絡するか、参加してより、プロッタは進行中の作業です。急速な動され、きを手伝うことができる場合は、示すように連絡するか、参加してなります。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 true

show DTG

これに連絡するか、参加してより、DRO が選択されましされ、移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。のハンドブックは進行中の作業です。値が表示されます。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 true

show relative

これに連絡するか、参加してより、DRO が選択されましされ、ユーザーシステムのメンバーに連絡するか、参加してまたは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。座標です。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、値が表示されます。 デフォ
ルを送信してくトは進行中の作業です。 true

show live plot

これは進行中の作業です。、プロッタに連絡するか、参加して描画とする場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、指示します。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 true

show limits

これは進行中の作業です。、プロッタに連絡するか、参加してマシンのハンドブックは進行中の作業です。制限など、を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ように連絡するか、参加して指示します。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 true

show lathe radius

これに連絡するか、参加してより、旋盤を制御するモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加して X軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、半径と長さを含めることまたは進行中の作業です。直径と長さを含めることで表示する場合は、 DRO が選択されましされます（LATHE = 1 のハンドブックは進行中の作業です。 INI

ファイルを送信してくで選択されまし可能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 false

show extents

これは進行中の作業です。、範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ように連絡するか、参加してプロッタに連絡するか、参加して指示します。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 true

show tool

これは進行中の作業です。、プロッタに連絡するか、参加してツールを送信してくを手伝うことができる場合は、描画とする場合は、ように連絡するか、参加して指示します。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 true

show program

TODO

use joints mode

トリビアルを送信してくキンス以外のハンドブックは進行中の作業です。マシン（ロボットなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で使用されされます。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 false

grid size

グリッドのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 これは進行中の作業です。、X、Y、および Zビューでのハンドブックは進行中の作業です。み表示されます。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 0

use default mouse controls

これに連絡するか、参加してより、デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。マウスコントロールを送信してくが無効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 これは進行中の作業です。、デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくがう
まく機能しなくなったしないため、タッチスクは進行中の作業です。リーンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して最も役立ちます。 Python とハンドラーファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
手法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されして、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してでコントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してできます。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 True です
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View

x、y、y2、z、z2、p（パースペクは進行中の作業です。ティブ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。いずれかです。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 zビューです。
enable_dro

ブールを送信してく値; プロットに連絡するか、参加して DRO を手伝うことができる場合は、描画とする場合は、かどうか。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 True です
mouse_btn_mode

整する高レベルのコントローラー、つまりモー数; マウスボタンのハンドブックは進行中の作業です。処理、ボタンのハンドブックは進行中の作業です。さまざまな機能しなくなったに連絡するか、参加してつながります 0 =デフォルを送信してくト：左に移動すると、それは正の回りまたは反転する速度を定義する、中の作業です。央のタブに移動され、、右
ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して
1 =左に移動すると、それは正のズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する、右回りまたは反転する速度を定義する 2 =左に移動すると、それは正の移動され、、中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する、右ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して 3 =左に移動すると、それは正のズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する、右移動され、
4 =左に移動すると、それは正の移動され、、中の作業です。ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、右回りまたは反転する速度を定義する 5 =左に移動すると、それは正の回りまたは反転する速度を定義する、中の作業です。ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、右移動され、 6 =左に移動すると、それは正の移動され、、中の作業です。ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して、右ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して

mode 6 is reccomended for plasmas and lathes, as rotation is not needed for  -
such machines

Direct program control

Python を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。いくつかあります。
Using goobject to set the above listed properties:
[widget name].set_property(’view’,’P’)
[widget name].set_property(’metric_units’,False)
[widget name].set_property(’use_default_controls’,False)
[widget name].set_property(’enable_dro’ False))
[widget name].set_property(’show_program’, False)
[widget name].set_property(’show_limits’, False)
[widget name].set_property(’show_extents_option’, False)
[widget name].set_property(’show_live_plot’, False)
[widget name].set_property(’show_tool’, False)
[widget name].set_property(’show_lathe_radius’,True)
[widget name].set_property(’show_dtg’,True)
[widget name].set_property(’show_velocity’,False)
[widget name].set_property(’mouse_btn_mode’, 4)
There are python methods:
[widget name].show_offsets = True
[widget name].grid_size = .75
[widget name].select_fire(event.x,event.y)
[widget name].select_prime(event.x,event.y)
[widget name].start_continuous_zoom(event.y)
[widget name].set_mouse_start(0,0)
[widget name].gremlin.zoom_in()
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[widget name].gremlin.zoom_out()
[widget name].get_zoom_distance()
[widget name].set_zoom_distance(dist)
[widget name].clear_live_plotter()
[widget name].rotate_view(x,y)
[widget name].pan(x,y)

ヒント
 すべてのハンドブックは進行中の作業です。プロットオプションを手伝うことができる場合は、 false に連絡するか、参加して設定しました。し、show_offsets を手伝うことができる場合は、 true に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、グラフィックは進行中の作業です。プロット

では進行中の作業です。なくオフセットページが表示されます。
 ビューを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれしてからズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、リセットする場合は、と、は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加してユーザーフレンド

リーに連絡するか、参加してなります。
 プレビューで要素を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、選択されましした要素が回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。点を合わせてとして使用されされます

例としては、：

7.3.6.19 HAL_Offset

HAL_Offset ウィジェットは進行中の作業です。、単な方法が求められました。一軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
ジョイント番号すべてを外部とリンクする

表示する場合は、軸の移動を協調制御できます。（技術的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。どのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 トリビアルを送信してくキンスマシン（ミルを送信してく、
旋盤を制御する、ルを送信してくーター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。 vrs ジョイント番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

0:X 1:Y 2:Z 3:A 4:B 5:C 6:U 7:V 8:W
Text template for metric units::
You can use python formatting to display the position with different  -
precision.
Text template for imperial units::
You can use python formatting to display the position with different  -
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precision.
Reference Type::
0:G5x 1:tool 2:G92 3:Rotation around Z

7.3.6.20 DRO ウィジェット
DRO ウィジェットは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
Actual Position

実際ののハンドブックは進行中の作業です。（フィードバックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所位置されます。または進行中の作業です。コマンド位置されます。を手伝うことができる場合は、選択されましします。
Text template for metric units

Python フォーマットを手伝うことができる場合は、使用されして、さまざまな精度の成功を収めたものもありました。で位置されます。を手伝うことができる場合は、表示できます。
Text template for imperial units

Python フォーマットを手伝うことができる場合は、使用されして、さまざまな精度の成功を収めたものもありました。で位置されます。を手伝うことができる場合は、表示できます。
Reference Type

絶対（マシンのハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、相対（現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ユーザー座標です。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して対して-G5x）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、または進行中の作業です。移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。（現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ユー
ザー座標です。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して対して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

Joint Number

表示する場合は、軸の移動を協調制御できます。（技術的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。どのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 トリビアルを送信してくキンスマシン（ミルを送信してく、
旋盤を制御する、ルを送信してくーター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。 vrs ジョイント番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

0:X 1:Y 2:Z 3:A 4:B 5:C 6:U 7:V 8:W

Display units

表示単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、メートルを送信してく法が求められました。とインペリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてで切り替えるえる場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
ヒント

 表示を手伝うことができる場合は、右揃えると便利な場合があります。えに連絡するか、参加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、X位置されます。合は、わせを手伝うことができる場合は、 1.0 に連絡するか、参加して設定しました。します
 異なります。なる場合は、色の線で示されているように。、サイズからの初期のスポンサーシップにより、または進行中の作業です。テキストが必要な場合は、は進行中の作業です。、空き地エディタで属性があります。を手伝うことができる場合は、変更する許可します（たとえば、

スケールを送信してくは進行中の作業です。テキストのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。良したいと考えていましたい方法が求められました。です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。は進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。透けて見したのはそこでした。えます。そのハンドブックは進行中の作業です。ため、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようのハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加して配置されます。する場合は、と、DRO番号すべてを外部とリンクするが背景に表示されます。な

しでそのハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加して表示されます。 これを手伝うことができる場合は、行うためのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。なテクは進行中の作業です。ニックは進行中の作業です。があります。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。アニメーション機
能しなくなった図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 DRO ウィジェットは進行中の作業です。、変更する許可された gtk ラベルを送信してくウィジェットです。 そのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、または進行中の作業です。 gtk ラベルを送信してくに連絡するか、参加して対し
て実行できる場合は、ことは進行中の作業です。、DRO ウィジェットに連絡するか、参加して対して実行できます。
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Direct program control

Python を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。いくつかあります。
Using goobject to set the above listed properties:
[widget name].set_property("display_units_mm",True)
[widget name].set_property("actual",True)
[widget name].set_property("mm_text_template","%f")
[widget name].set_property("imperial_text_template","%f")
[widget name].set_property("Joint_number",3)
[widget name].set_property("reference_type",3)
There are two python methods:
[widget name].set_dro_inch()
[widget name].set_dro_metric()

7.3.6.21 Combi_DRO ウィジェット
Combi_DRO ウィジェットは進行中の作業です。、現します。在、相対軸の移動を協調制御できます。位置されます。、および 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 DRO内を手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して使用されさ
れます。
DRO を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、DRO のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。が切り替えるわります。
相対モードでは進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。が表示されます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
joint_number

表示する場合は、軸の移動を協調制御できます。（技術的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。どのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
トリビアルを送信してくキンスマシン（ミルを送信してく、旋盤を制御する、ルを送信してくーター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所軸の移動を協調制御できます。 vrs。 ジョイント番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
0：X 1：Y 2：Z など

actual

実際ののハンドブックは進行中の作業です。（フィードバックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。コマンドされた位置されます。を手伝うことができる場合は、選択されましします。
metric_units

表示単な方法が求められました。位を手伝うことができる場合は、メートルを送信してく法が求められました。とインペリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてで切り替えるえる場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
auto_units

単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、アクは進行中の作業です。ティブな gcode が G20 または進行中の作業です。 G21 である場合は、ことに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、メートルを送信してく法が求められました。とインペリアルを送信してく法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてで切り
替えるわります。
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デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 TRUE です
diameter

位置されます。を手伝うことができる場合は、直径と長さを含めることとして表示する場合は、か半径と長さを含めることとして表示する場合は、かに連絡するか、参加してかかわらず、直径と長さを含めることモードでは進行中の作業です。、DRO は進行中の作業です。ジョイント値に連絡するか、参加して 2 を手伝うことができる場合は、
掛けます。たとえば、けた値を手伝うことができる場合は、表示します。

mm_text_template

Python フォーマットを手伝うことができる場合は、使用されして、さまざまな精度の成功を収めたものもありました。で位置されます。を手伝うことができる場合は、表示できます。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。「％減らし、それを10.3f」です

imperial_text_template

Python フォーマットを手伝うことができる場合は、使用されして、さまざまな精度の成功を収めたものもありました。で位置されます。を手伝うことができる場合は、表示できます。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。「％減らし、それを9.4f」です

homed_color

ジョイントがホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。 DRO番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。景に表示されます。色の線で示されているように。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。緑です

unhomed_color

ジョイントがホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなっていない場合は、のハンドブックは進行中の作業です。 DRO番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。景に表示されます。色の線で示されているように。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。赤い線は機械の加速能力です。です

abs_color

メイン DRO が絶対座標です。を手伝うことができる場合は、示している場合は、場合は、、DRO のハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。色の線で示されているように。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。青い線は実際の機械の速度を表しています。です

rel_color

メイン DRO が相対座標です。を手伝うことができる場合は、示している場合は、場合は、、DRO のハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。色の線で示されているように。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。黒です

dtg_color

メイン DRO が移動され、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、示している場合は、場合は、、DRO のハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。色の線で示されているように。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。黄色の線で示されているように。です

font_size

大きい数字、小さな改善を要求さい数字のハンドブックは進行中の作業です。フォントサイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。 2.5倍小さな改善を要求さくなり、値は進行中の作業です。 8〜96 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数である場合は、必要があり
ます。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 25 です
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toggle_readout

マウスを手伝うことができる場合は、左に移動すると、それは正のクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、DRO のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値がさまざまなモード["Rel"、 "Abs"、 "DTG"]に連絡するか、参加して切り替えるわりま
す。
チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してする場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してできます。 トグルを送信してくは進行中の作業です。[ウィジェット名]で引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き実行
できます。toggle_readout（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所値は進行中の作業です。 bool である場合は、必要があります
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 TRUE です

cycle_time

DRO が 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ポーリング間が経つにつれてで待機する場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて、値は進行中の作業です。 100〜1000 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数である場合は、必要があり、デフォルを送信してくト
は進行中の作業です。 150 です。このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して 5 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。 DRO を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、つまり 6軸の移動を協調制御できます。でのハンドブックは進行中の作業です。み変更する許可する場合は、必要がありま
す。 回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、ために連絡するか、参加して、DRO がメインアプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、大幅に高まり始めています。に連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびさせる場合は、ように連絡するか、参加して構成されました。します。

Direct program control

gobject を手伝うことができる場合は、使用されして上記のハンドブックは進行中の作業です。プロパティを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
[widget name].set_property(property, value)

ウィジェットを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 Python メソッドは進行中の作業です。いくつかあります。
[widget name].set_to_inch(state)
sets the DRO to show imperial units
state = boolean (True or False)
[widget name].set_auto_units(state)
if True the DRO will change units according to active gcode (G20 / G21)
state = boolean (True or False)
Default is True
[widget name].set_to_diameter(state)
if True the DRO will show the diameter not the radius, specially needed for  -
lathes
the DRO will display the axis value multiplied by 2
state = boolean (True or False)
Default is False
[widget name].toggle_readout()
toggles the order of the DRO in the widget
[widget name].change_axisletter(letter)
changes the automatically given axis letter
very useful to change an lathe DRO from X to R or D
letter = string
[widget name].get_order()
returns the order of the DRO in the widget mainly used to maintain them  -
consistent
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the order will also be transmitted with the clicked signal
returns a list containing the order
[widget name].set_order(order)
sets the order of the DRO, mainly used to maintain them consistent
order = list object, must be one of
["Rel", "Abs", "DTG"]
["DTG", "Rel", "Abs"]
["Abs", "DTG", "Rel"]
Default = ["Rel", "Abs", "DTG"]
[widget name].get_position()
returns the position of the DRO as a list of floats
the order is independent of the order shown on the DRO
and will be given as [Absolute , relative , DTG]
Absolute = the machine coordinates, depends on the actual property
will give actual or commanded position
Relative = will be the coordinates of the actual coordinate system
DTG = the distance to go, will mostly be 0, as this function should not be  -
used
while the machine is moving, because of time delays

ウィジェットは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。シグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、発します：
clicked
This signal is emitted, when the user has clicked on the Combi_DRO widget,
it will send the following data:
widget = widget object = The widget object that sends the signal
joint_number = integer = The joint number of the DRO, where ’0:X 1:Y 2:Z  -
etc’
order = list object = the order of the DRO in that widget
the order may be used to set other Combi_DRO widgets to  -
the same order with [widget name].set_order(order)
units_changed
This signal is emitted, if the DRO units are changed, it will send the  -
following data:
widget = widget object = The widget object that sends the signal
metric_units = boolean = True if the DRO does display metric units, False in  -
case of imperial display
system_changed
This signal is emitted, if the DRO units are changed, it will send the  -
following data:
widget = widget object = The widget object that sends the signal
system = string = The actual coordinate system. Will be one of
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G54 G55 G56 G57 G58 G59 G59.1 G59.2 G59.3
or Rel if non has been selected at all, what will only  -
happen in Glade with no linuxcnc running

あなたがコマンドを手伝うことができる場合は、通して得られるソフトウェアとそれる場合は、ことができる場合は、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。があります、魔女が表示される場合があります。 指定されたラベルがは進行中の作業です。あなたに連絡するか、参加してとって興味を持ちました。がある場合は、かも
しれません：

[widget name].system
The actual system, as mentioned in the system_changed signal
[widget name].homed
True if the joint is homed
[widget name].machine_units
0 if Imperial, 1 if Metric

例としては、、ウィンドウ内のハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。 Combi_DRO

X =相対モード
Y =絶対モード
Z = DTG モード

7.3.6.22 IconView（入力）ファイル選択された平面）
これは進行中の作業です。、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されまししたり、ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、変更する許可したりする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。タッチスクは進行中の作業です。リーン対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかものハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットで
す。
ウィジェットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
icon_size

表示される場合は、アイコンのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
許可される場合は、値は進行中の作業です。、12〜96 のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数です。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 48 です

start_dir
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ウィジェットが最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して表示されたときに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
有効になっていません。なディレクは進行中の作業です。トリパスを手伝うことができる場合は、含まれています。む文字列を維持します。 それである場合は、必要があります。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。「/」です

jump_to_dir

ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、「ジャンプ先」ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して設定しました。します。魔女が表示される場合があります。 指定されたラベルがは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ボタンリストのハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ボタンで選
択されましされ、左に移動すると、それは正のから 5番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ボタンが数えられます。
有効になっていません。なディレクは進行中の作業です。トリパスを手伝うことができる場合は、含まれています。む文字列を維持します。 それである場合は、必要があります。
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。「〜」です

filetypes

表示する場合は、オブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくフィルを送信してくターを手伝うことができる場合は、設定しました。します
表示する場合は、拡張を試すことが提子メールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。コンマ区切りリストを手伝うことができる場合は、含まれています。む文字列を維持します。 それである場合は、必要があります
デフォルを送信してくトは進行中の作業です。「ngc、py」です

sortorder

sortorder

表示される場合は、アイコンのハンドブックは進行中の作業です。並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべ替えるえ順序を指定します。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。0 から 3 までのハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数値である場合は、必要があります。
0 =昇順（ファイルを送信してく名に連絡するか、参加して従って使用されってソート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
1 =降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および順（ファイルを送信してく名に連絡するか、参加して従って使用されってソート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
2 = FOLDERFIRST（最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してフォルを送信してくダーを手伝うことができる場合は、表示し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加してファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
3 = FILEFIRST（最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加してフォルを送信してくダーを手伝うことができる場合は、表示します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、
デフォルを送信してくト= 2 = FOLDERFIRST

Direct program control

goobject を手伝うことができる場合は、使用されして上記のハンドブックは進行中の作業です。プロパティを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
[widget name].set_property(property,Value)

ウィジェットを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 Python メソッドがあります。
[widget name].show_buttonbox(state)
if False the bottom button box will be hidden, this is helpful in custom  -
screens,
with special buttons layouts to not alter the layout of the GUI, good example
for that is gmoccapy
state = boolean (True or False)
Default is True
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[widget name].show_filelabel(state)
if True the file label (between the IconView window and the bottom button box  -
will be shown.
Hiding this label may save place, but showing it is very useful for debugging  -
reasons,
state = boolean (True or False)
Default is True
[widget name].set_icon_size(iconsize)
sets the icon size
must be an integer in the range from 12 to 96
Default = 48
[widget name].set_directory(directory)
Allows to set an directory to be shown
directory = string (a valid file path)
[widget name].set_filetypes(filetypes)
sets the file filter to be used, only files with the given extensions will be  -
shown
filetypes = string containing a comma separated list of extensions
Default = "ngc,py"
[widget name].get_selected()
Returns the path of the selected file, or None if an directory has been  -
selected
[widget name].refresh_filelist()
Refreshes the filelist, needed if you add a file without changing the  -
directory

ボタンボックは進行中の作業です。スが非表示に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。された信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてこのハンドブックは進行中の作業です。ボタンのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。
セスできます。

[widget name].btn_home.emit("clicked")
[widget name].btn_jump_to.emit("clicked")
[widget name].btn_sel_prev.emit("clicked")
[widget name].btn_sel_next.emit("clicked")
[widget name].btn_get_selected.emit("clicked")
[widget name].btn_dir_up.emit("clicked")
[widget name].btn_exit.emit("clicked")

ウィジェットは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。シグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、発します：
selected
This signal is emitted, when the user selects an icon, it will return a string  -
containing a
file path if a file has been selected, or None if an directory has been  -
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selected
sensitive
This signal is emitted, when the buttons change there state from sensitive to  -
not sensitive or vice versa.
This signal is useful to maintain surrounding GUI synchronized with the button  -
of the widget. See gmoccapy as example.
It will return the buttonname and the new state. Buttonname is one of "  -
btn_home", "btn_dir_up", "btn_sel_prev",
"btn_sel_next", "btn_jump_to" or "btn_select". State is a boolean and will be  -
True or False.
exit
This signal is Emmit, when the exit button has been pressed to close the  -
IconView
mostly needed if the application is started as stand alone.

例としては、：

7.3.6.23 電卓ウィジェットウィジェット
これは進行中の作業です。、数値入力に連絡するか、参加して使用されできる場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な電卓ウィジェットです。ウィジェットです。
表示を手伝うことができる場合は、プリセットして、結果または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。プリセット値を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
Is editable

これに連絡するか、参加してより、キーボードからエントリ表示を手伝うことができる場合は、入力できます。
Set Font

これに連絡するか、参加してより、ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。フォントを手伝うことができる場合は、設定しました。できます
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Direct program control

Python を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。いくつかあります。
Using goobject to set the above listed properties:
[widget name].set_property("is_editable",True)
[widget name].set_property("font","sans 25")
There are python methods:
[widget name].set_value(2.5)
This presets the display and is recorded.
[widget name].set_font("sans 25")
[widget name].set_editable(True)
[widget name].get_value()
Returns the calculated value - a float.
[widget name].set_editable(True)
[widget name].get_preset_value()
Returns the recorded value: a float.

7.3.6.24 Tooleditor ウィジェット
これは進行中の作業です。、ツールを送信してくエディタファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示および変更する許可する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくエディタウィジェットです。
旋盤を制御するモードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、摩耗オフセットと工具のパラメータ化されたリスオフセットが別を停止します。々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して表示されます。
摩耗オフセットは進行中の作業です。、10000 を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、工具のパラメータ化されたリス番号すべてを外部とリンクするで指定しました。されます（ファナのロビーでックは進行中の作業です。スタイルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
linuxcnc では進行中の作業です。、摩耗オフセットを手伝うことができる場合は、実際のに連絡するか、参加して使用されする場合は、ために連絡するか、参加してツールを送信してく呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、再マッピングする場合は、必要がある場合は、ことに連絡するか、参加して注
意が作成されました。してください
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、 1秒に連絡するか、参加して 1回りまたは反チェックは進行中の作業です。して、linuxcnc がファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのしたかどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
Hidden Columns

これに連絡するか、参加してより、指定しました。された列を維持します。 それが非表示に連絡するか、参加してなります。列を維持します。 それは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して（順番に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所指定しました。されます。
s、t、p、x、y、z、a、b、c、u、v、w、d、i、j、q、;

選択されましとコメントを手伝うことができる場合は、含まれています。む任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してできます
Direct program control

Python を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。いくつかあります。
using goobject to set the above listed properties:
[widget name].set_properties(’hide_columns’,’uvwijq’)
This would hide the uvwij and q columns and show all others.
There are python methods:
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[widget name].set_visible("ijq",False)
Would hide ij and Q columns and leave the rest as they were.
[widget name].set_filename(path_to_file)
Sets and loads the tool file.
[widget name].reload(None)
Reloads the current toolfile
[widget name].set_font(’sans 16,tab=’1’)
Sets the (Pango) font on the Tab, column title, and tool data.
The all_offsets, wear_offsets, tool_offsets can be set at the same  -
time by
adding 1,2 and/or 3 to the tab string. Default is all the tabs
set.
[widget name].set_title_font(’sans 16,tab=’1’)
Sets the (Pango) font on the column titles only.
The all_offsets, wear_offsets, tool_offsets can be set at the same  -
time by
adding 1,2 and/or 3 to the tab string. Default is all the tabs
set.
[widget name].set_tab_font(’sans 16,tab=’1’)
Sets the (Pango) font on the tabs only.
The all_offsets, wear_offsets, tool_offsets can be set at the same  -
time by
adding 1,2 and/or 3 to the tab string. Default is all the tabs
set.
[widget name].set_col_visible("abcUVW", False, tab=’1’)
This would hide (False) the abcuvw columns on tab 1 (all_offsets)
[widget name].set_lathe_display(value)
hides or shows the wear and tool offset tabs used for lathes
[widget name].get_toolinfo(toolnum)
Returns the tool information array of the requested toolnumber
or current tool if no tool number is specified
returns None if tool not found in table or if there is no current tool
[widget name].hide_buttonbox(self, True)
’convenience’ method to hide buttons
you must call this after show_all()
[widget name].get_selected_tool()
return the user selected (highlighted) tool number
[widget name].set_selected_tool(toolnumber)
Selects (highlights) the requested tool
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7.3.6.25 オフセットページ
オフセットページウィジェットは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、表示/編集する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
G92 および Rotation-Around-Z オフセットを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。便利なボタンがあります。
マシンがオンでアイドルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み編集モードを手伝うことができる場合は、選択されましできます。
このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで、テーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、直接編集できます。 編集のハンドブックは進行中の作業です。選択されましを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。します
ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、OffsetPage に連絡するか、参加して変更する許可を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。させます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロパティがあります。
Hidden Columns

非表示に連絡するか、参加してする場合は、列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。スペースなしリスト：列を維持します。 それは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して（順番に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所指定しました。されます。
xyzabcuvwt

任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してできます。
Hidden Rows

非表示に連絡するか、参加してする場合は、行のハンドブックは進行中の作業です。スペースなしリスト：行は進行中の作業です。（順番に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所そのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して指定しました。されます
0123456789abc

任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、非表示に連絡するか、参加してできます。
Pango Font

テキストのハンドブックは進行中の作業です。フォントタイプとサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、設定しました。します
HighLight color

編集する場合は、とき、これは進行中の作業です。ハイライトカラーです
Active color

OffsetPage がアクは進行中の作業です。ティブなユーザー座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、検出する場合は、と、テキストに連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、使用されします
Text template for metric units

642



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

Python フォーマットを手伝うことができる場合は、使用されして、さまざまな精度の成功を収めたものもありました。で位置されます。を手伝うことができる場合は、表示できます。
Text template for imperial units

Python フォーマットを手伝うことができる場合は、使用されして、さまざまな精度の成功を収めたものもありました。で位置されます。を手伝うことができる場合は、表示できます。
Direct program control

Python を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。いくつかあります。
Using goobject to set the above listed properties:
[widget name].set_property("highlight_color",gtk.gdk.Color(’blue’))
[widget name].set_property("foreground_color",gtk.gdk.Color(’black’))
[widget name].set_property("hide_columns","xyzabcuvwt")
[widget name].set_property("hide_rows","123456789abc")
[widget name].set_property("font","sans 25")
There are python methods to control the widget:
[widget name].set_filename("../../../configs/sim/gscreen/gscreen_custom/sim.  -
var")
[widget name].set_col_visible("Yabuvw",False)
[widget name].set_row_visible("456789abc",False)
[widget name].set_to_mm()
[widget name].set_to_inch()
[widget name].hide_button_box(True)
[widget name].set_font("sans 20")
[widget name].set_highlight_color("violet")
[widget name].set_foreground_color("yellow")
[widget name].mark_active("G55")
Allows you to directly set a row to highlight.
(eg in case you wish to use your own navigation controls.
See <<cha:gmoccapy,Gmoccapy Chapter>>
[widget name].selection_mask = ("Tool","Rot","G5x")
These rows are NOT selectable in edit mode.
[widget name].set_names([[’G54’,’Default’],["G55","Vice1"],[’Rot’,’Rotational  -
’]])
This allows you to set the text of the ’T’ column of each/any row.
This is a list of a list of offset-name/user-name pairs.
The default text is the same as the offset name.
[widget name].get_names()
This returns a list of a list of row-keyword/user-name pairs.
The user name column is editable, so saving this list is user friendly.
see set_names above.
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7.3.6.26 HAL_sourceview ウィジェット
これは進行中の作業です。、Gcode のハンドブックは進行中の作業です。表示と簡単な方法が求められました。な編集用されです。 〜/ share / gtksourceview-2.0 / language-specs /で.ngc ハイライト
仕様に、スティーブン・キングの言葉：「を手伝うことができる場合は、検索した結果、します。現します。在実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。行がハイライトされます。 外部のハンドブックは進行中の作業です。 Python グルを送信してくーコードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、：
*テキストのハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、、変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。取り組みを開始するために、結果としてり消し、やり直しが可能しなくなったです。
※プログラムのメンバーに連絡するか、参加して行選択されましに連絡するか、参加して使用されできます。
Direct program control

Python を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットを手伝うことができる場合は、直接制御するする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。いくつかあります。
[widget name].redo()

redo one level of changes.
[widget name].undo()
undo one level of changes
[widget name].text_search(direction=True,mixed_case=True,text=’G92’)
Searches forward (direction = True) or back, +
Searches with mixed case (mixed_case = True) or exact match
[widget name].set_line_number(linenumber)
Sets the line to high light. Uses the sourceview line numbers.
[widget name].get_line_number()
returns the currently high lighted line.
[widget name].line_up()
Moves the High lighted line up one line
[widget name].line_down()
Moves the High lighted line down one line
[widget name].load_file(’filename’)
loads a file. Using None (not a filename string) will reload the same  -
program.
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[widget name].get_filename()

7.3.6.27 MDI の歴史履歴
これは進行中の作業です。、MDI コードを手伝うことができる場合は、表示および入力する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です。
MDI が使用されできない場合は、は進行中の作業です。、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してグレー表示されます。
たとえば、Estop およびプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。。
font_size_tree

8〜96 +のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数値は進行中の作業です。、ツリービューのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。フォントサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、選択されましした値に連絡するか、参加して変更する許可します
font_size_entry

8〜96 +のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数値は進行中の作業です。、エントリのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。フォントサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、選択されましした値に連絡するか、参加して変更する許可します
use_double_click

True または進行中の作業です。 False、これを手伝うことができる場合は、 True に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、マウスのハンドブックは進行中の作業です。ダブルを送信してくクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。機能しなくなったが有効になっていません。に連絡するか、参加してなり、エントリを手伝うことができる場合は、ダブ
ルを送信してくクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、とそのハンドブックは進行中の作業です。コマンドが送信してくされます。間が経つにつれて違ったエントリを手伝うことができる場合は、ダブルを送信してくクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と危険な状態で開始される可能性があります。な状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。が発
生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。マシンで使用されする場合は、ことは進行中の作業です。お勧めします。めしません。

Using goobject to set the above listed properties

goobject を手伝うことができる場合は、使用されしてリストされたプロパティを手伝うことができる場合は、設定しました。します：[widget name] .set_property（
"font_size_tree"、10）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所[widget ame] .set_property（ "font_size_20）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所[widget ame] .set_property（" 

use_double_click "、False）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

7.3.6.28 アニメーション化された関数の読み取り図：ビットマップ内のファイルの一覧表示の歴史 HAL ウィジェット
一部のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションでは進行中の作業です。、機能しなくなった図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。ような背景に表示されます。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、用され意が作成されました。し、そのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。適切な場所に連絡するか、参加してウィジェットを手伝うことができる場合は、配置されます。

する場合は、ことが望みます。 キャリッジが正の限界に移動ましい場合は、があります。 適切な組みを開始するために、結果としてみ合は、わせは進行中の作業です。、.png ファイルを送信してくなどのハンドブックは進行中の作業です。ビットマップ背景に表示されます。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようを手伝うことができる場合は、設定しました。し、
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gladevcp ウィンドウを手伝うことができる場合は、固定しました。サイズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してし、gladeFixed ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されしてこのハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのように連絡するか、参加してウィジェットを手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、
ことです。
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。、configs / apps / gladevcp / animated-backdrop に連絡するか、参加してあります。

7.3.7 アクションウィジェットリファレンス
GladeVcp に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Gladeユーザーインターフェイスエディター用されのハンドブックは進行中の作業です。 VCP アクは進行中の作業です。ションウィジェットと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、

「既定しました。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ション」のハンドブックは進行中の作業です。コレクは進行中の作業です。ションが含まれています。まれています。 HAL ピンと相互に接続できるモジュール作用されする場合は、 HAL ウィジェット以外に連絡するか、参加して、
VCP アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。 LinuxCNC および G コードインタープリターと相互に接続できるモジュール作用されします。

VCP アクは進行中の作業です。ションウィジェットは進行中の作業です。 Gtk.Action ウィジェットから派生し続けました。しています。 一言で言えば、アクは進行中の作業です。ションウィ
ジェット：
 Glade で利用され可能しなくなったなオブジェクは進行中の作業です。トです
 それ自体に連絡するか、参加しては進行中の作業です。視覚えている的ライセンシーであるな外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、または進行中の作業です。ありません
 目を集めた的ライセンシーである：メニュー、ツールを送信してくボタン、ボタンなどのハンドブックは進行中の作業です。表示された機密に結び付けられます性があります。のハンドブックは進行中の作業です。高い UI コンポーネントを手伝うことができる場合は、コマンドに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連
付き数字けます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。 General！RelatedAction プロパティを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

 「固定しました。アクは進行中の作業です。ション」は進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、 UI コンポーネントがトリガーされたときに連絡するか、参加して実行されます（ボタンを手伝うことができる場合は、押すかす、
メニューを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 Python プログラミングに連絡するか、参加して頼らずに連絡するか、参加してコマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、簡単な方法が求められました。な方法が求められました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします
Glade でのハンドブックは進行中の作業です。 VCP アクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、または進行中の作業です。、おおまかに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
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ツールを送信してくチップホバーが説明したこのペーパーを参照してください。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
1.1.1.1 VCP アクションウィジェット

VCP アクは進行中の作業です。ションウィジェットは進行中の作業です。ワンショットタイプのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットです。 これらは進行中の作業です。単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実装にし、
単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なボタン、メニューエントリ、または進行中の作業です。ラジオ/チェックは進行中の作業です。グルを送信してくープで使用されします。

7.3.7.1 VCP アクション python

このハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットは進行中の作業です。、小さな改善を要求さな任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 Python コードを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
コマンド文字列を維持します。 それは進行中の作業です。、重要な機能しなくなったに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ために連絡するか、参加して特別を停止します。なキーワードを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、があります。

 linuxcnc ステータスに連絡するか、参加して使用されされる場合は、 Gstat ライブラリに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 GSTAT

 linuxcncpython モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして linuxcnc のハンドブックは進行中の作業です。ステータスに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 STAT

 linuxcncpython モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして linuxcnc のハンドブックは進行中の作業です。コマンドに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 CMD

 ハンドラーファイルを送信してく機能しなくなったに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 EXT（使用され可能しなくなったな場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 linuxcncpython モジュールを送信してくに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 linuxcnc

 ウィジェットインスタンスに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。自己
ウィジェットを手伝うことができる場合は、いつアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してする場合は、かを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、オプションがあります。
コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してモードを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、オプションがあります。
ターミナのロビーでルを送信してくに連絡するか、参加してメッセージを手伝うことができる場合は、出力する場合は、コマンドのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

print(’action activated’)
マシンを手伝うことができる場合は、オフ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、コマンドのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

CMD.state(linuxcnc.STATE_OFF)
データを手伝うことができる場合は、渡されると、すハンドラー関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すコマンドのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

EXT.on_button_press(self, 100)
コロンを手伝うことができる場合は、使用されして、複数のハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、区切る場合は、ことができます。

print(’Set Machine Off’);CMD.state(linuxcnc.STATE_OFF)

7.3.7.2 VCPToggleAction ウィジェット
これらは進行中の作業です。バイモーダルを送信してくウィジェットです。 これらは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実装にする場合は、か、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。（通常は進行中の作業です。押すかされ

た）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、使用されして、現します。在アクは進行中の作業です。ションが実行されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。 トグルを送信してくアクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、
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ToggleButtons、ToggleToolButtons、または進行中の作業です。トグルを送信してくメニュー項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたでのハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。 シンプレックは進行中の作業です。ス
のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、ESTOP トグルを送信してくボタンです。
現します。在、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されできます。
 ESTOP トグルを送信してくは進行中の作業です。、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて ESTOP または進行中の作業です。 ESTOP_RESET コマンドを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC に連絡するか、参加して送信してくします。
 ON / OFF トグルを送信してくは進行中の作業です。、STATE_ON および STATE_OFF コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくします。
 Pause / Resume は進行中の作業です。、AUTO_PAUSE または進行中の作業です。 AUTO_RESUME コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくします。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。トグルを送信してくアクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加しては進行中の作業です。コマンドが 1 つだけ関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられており、押すかされた状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、使用されして、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた操
作が実行中の作業です。である場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。
 実行トグルを送信してくは進行中の作業です。 AUTO_RUN コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくし、インタプリタが再びアイドルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してなる場合は、まで押すかされた状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で
待機します。

 インタープリターがアクは進行中の作業です。ティブ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してなり（G コードを手伝うことができる場合は、実行している場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、ユーザーが AUTO_ABORT コマン
ドを手伝うことができる場合は、送信してくできる場合は、ように連絡するか、参加してなる場合は、まで、停止された、またはまったく機能しなくなったトグルを送信してくは進行中の作業です。非アクは進行中の作業です。ティブです。

 MDI トグルを送信してくは進行中の作業です。、指定しました。された MDI コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくし、押すかされた非アクは進行中の作業です。ティブ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ちます。

7.3.7.3 Action_MDI トグルウィジェットと Action_MDI ウィジェット
これらのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットは進行中の作業です。、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 MDI コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、手段です。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 Action_MDI ウィジェットは進行中の作業です。、

Action_MDI Toggle のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してコマンドのハンドブックは進行中の作業です。完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のを手伝うことができる場合は、待機しません。これは進行中の作業です。、コマンドが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで無効になっていません。のハンドブックは進行中の作業です。ままです。
7.3.7.4 簡単な例：ボタンをテストする押したときにしたときに MDI コマンドをテストする実行する

configs/apps/gladevcp/mdi-command-example/whoareyou.ui is a Glade UI file which 

conveys the basics:

Glade で開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、どのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して行われる場合は、かを手伝うことができる場合は、調べます。 Axis を手伝うことができる場合は、起動され、し、gladevcpwhoareyou.ui を手伝うことができる場合は、使用されしてターミナのロビーで
ルを送信してくウィンドウから起動され、します。 hal_action_mdi1 アクは進行中の作業です。ションとそのハンドブックは進行中の作業です。 MDI コマンドプロパティを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
これは進行中の作業です。実行される場合は、だけなのハンドブックは進行中の作業です。で（MSG、「こんに連絡するか、参加してちは進行中の作業です。、私の構成は進行中の作業です。 VCP_Action_MDI です」）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、Axis に連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ようなメッ
セージポップアップが表示されます。
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マシンがオフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、非常停止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。、または進行中の作業です。インタプリタが実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、Action_MDI アクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられ
たボタンがグレー表示されます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオンまたは進行中の作業です。オフに連絡するか、参加してなり、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してがアイドルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してなる場合は、と、
自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなります。

7.3.7.5 Action_MDI および速度オーバーライドスイッチ ToggleAction_MDI ウィジェットをテストする使用したパラメー
ターの歴史受け渡しけ用）渡しし

オプションで、MDI コマンド文字列を維持します。 それは進行中の作業です。、インタプリタに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してパラメータが置されます。換に使用される、より安価なされる場合は、場合は、があります。
 パラメータは進行中の作業です。現します。在、GladeVCP コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。である場合は、可能しなくなった性があります。があります。 仕組みを開始するために、結果としてみは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とお
りです。
 speed という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HALSpinBox があり、そのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、 MDI コマンドのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターとして渡されると、したいとし

ます。
 HAL SpinBox に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、speed-f という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 float タイプのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンがあります（HalWidgets のハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 MDI コマンドでこのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して囲で、理事会はこれに同意しました。まれた HAL ピン名を手伝うことができる場合は、挿入します。$ {pin-name}

 上記のハンドブックは進行中の作業です。 HALSpinBox のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、何が起こっている場合は、かを手伝うことができる場合は、示すためだけに連絡するか、参加して（MSG、「速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。：$ {speed-f}」）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使
用されできます。

UI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。 configs / apps / gladevcp / mdi-command-example /speed.ui です。 実行する場合は、と次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなり
ます。

7.3.7.6 高度な例：O-word サブルーチンへの歴史パラメーターの歴史フィード
MDI コマンドで O-word サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。パラメーターとして渡されると、すことは進行中の作業です。まっ

たく問題でした。この時までに、ありません。 UI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。 configs / apps / gladevcp / mdi-command-example /owordsub.ui に連絡するか、参加してあり
ます。

Axis が見したのはそこでした。つけられる場合は、ように連絡するか、参加して nc_files / gladevcp_lib / oword.ngc を手伝うことができる場合は、配置されます。し、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウから
gladevcpowordsub.ui を手伝うことができる場合は、実行します。 これは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
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7.3.7.7 MDI アクションの歴史準備、および速度オーバーライドスイッチその歴史後のクリーンアップの歴史クリーンアップ
MDI アクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。リーンアップ LinuxCNC G コードインタープリターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、フィード、ス

ピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。、相対/絶対モードなどのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。グローバルを送信してく変数セットがあります。 G コードコマンドまたは進行中の作業です。 O

ワードサブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、これらのハンドブックは進行中の作業です。変数のハンドブックは進行中の作業です。一部は進行中の作業です。コマンドまたは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンに連絡するか、参加してよって変更する許可される場合は、可
能しなくなった性があります。があります。たとえば、プロービングサブルを送信してくーチンは進行中の作業です。、フィード値を手伝うことができる場合は、非常に連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最く設定しました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。
 これ以上のハンドブックは進行中の作業です。予防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗措置されます。がない場合は、、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。フィード設定しました。は進行中の作業です。プローブサブルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してよって上書きされます。

LinuxCNC ToggleAction_MDI で実行される場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 O-word サブルを送信してくーチンまたは進行中の作業です。 G コードステートメントのハンドブックは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。
驚くほどくべき望みます。 キャリッジが正の限界に移動ましくない副作用されに連絡するか、参加して対処する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、MDI前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。および MDI後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーを手伝うことができる場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。
LinuxCNCToggleAction_MDI に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字ける場合は、ことができます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーは進行中の作業です。オプションであり、MDI アクは進行中の作業です。
ションを手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとし、後の月曜日に開催されました。でそれを手伝うことができる場合は、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して復元できるようにします。する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 信してく号すべてを外部とリンクする名は進行中の作業です。 mdi-

command-start と mdi-command-stop です。 ハンドラー名は進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーと同じように連絡するか、参加して Glade で設定しました。できま
す。

このハンドブックは進行中の作業です。ようなハンドラーに連絡するか、参加してよってフィード値が保存のユーザーインターフェースとおよび復元できるようにします。される場合は、方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します（LinuxCNC コマ
ンドおよびステータスチャネルを送信してくは進行中の作業です。、VCP_ActionBase クは進行中の作業です。ラスを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして self.linuxcnc および self.stat として使用されでき
る場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

def on_mdi_command_start(self, action, userdata=None):
action.stat.poll()
self.start_feed = action.stat.settings[1]
def on_mdi_command_stop(self, action, userdata=None):
action.linuxcnc.mdi(’F%.1f’ % (self.start_feed))
while action.linuxcnc.wait_complete() == -1:
pass

Action_MDIToggle ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。みがこれらのハンドブックは進行中の作業です。シグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、サポートします。
Note

LinuxCNC の今後のリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコースの動き。では、新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。しい M コード M70〜M72 が独立していない場合でも、使用できます。可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりましたなり、サブルの制御がーチンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、呼ばれます。び側面図を指します。出すことができるため、構し
の前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました状態が原因です。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が保存するためにし、戻し、各軸をゼロにし、すべての軸をクラッシュすることなり時に見つかりました状態が原因です。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が復元のカットチャートからのカット電圧を使用する場合は、実際の電圧を測定し、電圧スするのが独立していない場合でも、はるかに見つかりました簡単になります。 数字（に見つかりましたなります。
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7.3.7.8 LinuxCNCStat オブジェクトをテストする使用して高速レートを変更するステータスの歴史変更をテストする処理する
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。 LinuxCNC ステータスに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとします-それは進行中の作業です。手動され、、MDI、または進行中の作業です。自動され、モードですか？ プログ

ラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。実行中の作業です。、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。、または進行中の作業です。アイドルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。ですか？ G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。 MDI コマンドを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてで
きないため、これに連絡するか、参加して注意が作成されました。する場合は、必要があります。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNC アクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。これを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して処理し、操作が現します。
在不可能しなくなったな場合は、、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ボタンとメニューエントリは進行中の作業です。非アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされます。

アクは進行中の作業です。ションよりも低く、パス許容値が指定されていないマシンで最いレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 Python イベントハンドラーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、ステータスのハンドブックは進行中の作業です。依存のユーザーインターフェースと関である米国国立標準技術研究所係を手伝うことができる場合は、自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で
処理する場合は、必要があります。 このハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して、LinuxCNCStat ウィジェットがあります。LinuxCNC ステータスのハンドブックは進行中の作業です。
変更する許可を手伝うことができる場合は、イベントハンドラーに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字ける場合は、ためです。

LinuxCNC Stat に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、表示される場合は、コンポーネントは進行中の作業です。ありません。Glade を手伝うことができる場合は、使用されして UI に連絡するか、参加して追加してする場合は、だけです。 追
加してする場合は、と、ハンドラーを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。シグナのロビーでルを送信してくに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字ける場合は、ことができます。
 状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。関である米国国立標準技術研究所連：非常停止された、またはまったく機能しなくなった状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が発生し続けました。したとき、リセットされたとき、マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオンに連絡するか、参加してなったとき、または進行中の作業です。

オフに連絡するか、参加してなったときに連絡するか、参加して発行されます
– state-estop

– state-estop-reset

– state-on,

– state-off

 モード関である米国国立標準技術研究所連：LinuxCNC がそのハンドブックは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。モードに連絡するか、参加して入ったときに連絡するか、参加して発行されます
– mode-manual

– mode-mdi

– mode-auto

 インタプリタ関である米国国立標準技術研究所連：G コードインタプリタがそのハンドブックは進行中の作業です。モードに連絡するか、参加して変更する許可されたときに連絡するか、参加して発行されます
– interp-run

– interp-idle

– interp-paused

– interp-reading

– interp-waiting

– file-loaded

– line-changed

ホーミング関である米国国立標準技術研究所連：linuxcnc がホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく発行されます
– all-homed
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– not-all-homed

7.3.8 GladeVCPプログラミング
1.1.1.1 ユーザー定義された名前付きパラメーターの歴史アクション

ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットセットとそれに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ユーザーインターフェイスエディターは進行中の作業です。、コールを送信してくバックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。概
念について説明します。を手伝うことができる場合は、サポートしています-UI で何かが発生し続けました。したときに連絡するか、参加して実行される場合は、ユーザー作成されました。コードのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数-マウスクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。、入
力された文字、マウスのハンドブックは進行中の作業です。動され、き、タイマーイベント、ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。非表示、 露出など。

HAL出力ウィジェットは進行中の作業です。通常、ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすなどのハンドブックは進行中の作業です。入力タイプのハンドブックは進行中の作業です。イベントを手伝うことができる場合は、、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされたコールを送信してくバックは進行中の作業です。な
どを手伝うことができる場合は、使用されして、関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられた HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可に連絡するか、参加してマップします。 PyVCP内では進行中の作業です。、これが実際のに連絡するか、参加してサポートさ
れている場合は、唯一のハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。イベント処理です。MDI コマンドを手伝うことができる場合は、実行して G コードサブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すなど、よ
り複雑ではなく、妥協する必要はありません。な処理は進行中の作業です。サポートされていません。

GladeVCP内では進行中の作業です。、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。、GTK +のハンドブックは進行中の作業です。イベント（信してく号すべてを外部とリンクすると呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなクは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。タイ
プに連絡するか、参加してすぎません。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。ようなシグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、可能しなくなった性があります。があり、Gladeエディターは進行中の作業です。
そのハンドブックは進行中の作業です。ようなシグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、 Python メソッドまたは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数名に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字ける場合は、ことを手伝うことができる場合は、サポートしています。
ユーザー定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことに連絡するか、参加してした場合は、、あなたのハンドブックは進行中の作業です。仕事は進行中の作業です。、クは進行中の作業です。ラスメソッド（または進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な場合は、は進行中の作業です。
関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、 Glade でイベントハンドラーとして参照してください。できる場合は、 Python モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ことです。 GladeVCP

は進行中の作業です。、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートする場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのし、GladeUI のハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。で設定しました。されている場合は、ウィジェットシグナのロビーで
ルを送信してくに連絡するか、参加してイベントハンドラーを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。します。

7.3.8.1 例：Python で動作カスタム停止スイッチユーザーコールバックをテストする追加するする
これは進行中の作業です。、アイデアを手伝うことができる場合は、伝うことができる場合は、える場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求限など、のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加してすぎません。詳細については、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で説明したこのペーパーを参照してください。され

ています。
GladeVCP は進行中の作業です。、HAL ピンを手伝うことができる場合は、操作または進行中の作業です。表示できる場合は、だけでなく、Python で通常のハンドブックは進行中の作業です。イベントハンドラーを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、

こともできます。 これは進行中の作業です。、とりわけ、MDI コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 方法が求められました。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
そのハンドブックは進行中の作業です。ような Python モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。し、たとえば次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとします。 handlers.py：

nhits = 0
def on_button_press(gtkobj,data=None):
global nhits nhits += 1 gtkobj.set_label("hits: %d" % nhits)

Glade で、ボタンまたは進行中の作業です。 HAL ボタンを手伝うことができる場合は、定しました。義するし、[信してく号すべてを外部とリンクする]タブを手伝うことができる場合は、選択されましし、GtkButton プロパティで押すかされた線からの逸脱がを手伝うことができる場合は、選択されまし
します。 そこで on_button_press と入力し、Glade ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとします。

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、オプション-uhandlers.py を手伝うことができる場合は、 gladevcp コマンドラインに連絡するか、参加して追加してします。 イベントハンドラーが複数のハンドブックは進行中の作業です。ファ
イルを送信してくに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、散している場合もあります。 ファイルは、次の方法でパーセントで区切られる場合があります。 している場合は、場合は、は進行中の作業です。、複数のハンドブックは進行中の作業です。-u <return>pyfilename>オプションを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、だけです。

これで、ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、コールを送信してくバックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数で設定しました。されている場合は、ため、ラベルを送信してくが変更する許可されます。
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-u フラグのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなった：このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 Python 関である米国国立標準技術研究所数が収めたものもありました。集され、Gtk ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。潜在的ライセンシーであるなコールを送信してくバッ
クは進行中の作業です。ハンドラーとして設定しました。されます。これらは進行中の作業です。、GladeSignals タブから参照してください。できます。 コールを送信してくバックは進行中の作業です。ハンドラーは進行中の作業です。、
上記のハンドブックは進行中の作業です。 GtkButton インスタンスのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。トインスタンスを手伝うことができる場合は、パラメーターとして使用されして呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び
出される場合は、ため、そこから任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 GtkButton メソッドを手伝うことができる場合は、適用されできます。
または進行中の作業です。、MDI コマンドを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すなど、もっと便利なことを手伝うことができる場合は、してください。

7.3.8.2 HAL値の設定変更イベント
LED のハンドブックは進行中の作業です。ような HAL入力ウィジェットは進行中の作業です。、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。（オン/オフ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。光学を、広く使用されているエン的ライセンシーである外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また（LED のハンドブックは進行中の作業です。

点を合わせて灯したり、マシン/暗）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けます。
このハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み機能しなくなったに連絡するか、参加して加してえて、変更する許可コールを送信してくバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた HAL ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、含まれています。む任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL

ピンに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字ける場合は、ことができます。 これは進行中の作業です。、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなウィジェットアプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。イベント駆動され、型フライス盤を制御する構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーに連絡するか、参加してう
まく適合は、します。マウスクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。、キー、タイマーのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより限など、切れ、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可など、すべてのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティビ
ティがコールを送信してくバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。し、同じ直交メカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してよって処理されます。
特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ウィジェットに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられていないユーザー定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、信してく号すべてを外部とリンクする名は進行中の作業です。値が変更する許可されま

す。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。「HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。追加して」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
HAL ウィジェットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、hal-pin-changed と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた信してく号すべてを外部とリンクするが付き数字属しています。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、

Hal ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
7.3.8.3 プログラミングモデル

全に機体的ライセンシーであるなアプローチは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 Glade を手伝うことができる場合は、使用されして UI を手伝うことができる場合は、設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。し、ウィジェットに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられたアクは進行中の作業です。ションが必要な場所に連絡するか、参加してシグナのロビーでルを送信してくハンド

ラーを手伝うことができる場合は、設定しました。します
 呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し可能しなくなったなオブジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、含まれています。む Python モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します（以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーモデルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 -u <return>module>オプションを手伝うことができる場合は、使用されして、モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。パス名を手伝うことができる場合は、 gladevcp に連絡するか、参加して渡されると、します
 gladevcp は進行中の作業です。モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートし、シグナのロビーでルを送信してくハンドラーを手伝うことができる場合は、検査するアプリケーションして、ウィジェットツリーに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します
 メインイベントルを送信してくープが実行されます。
単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なハンドラーモデルを送信してく単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なタスクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、Glade シグナのロビーでルを送信してくハンドラーに連絡するか、参加してちなんで名付き数字けられた関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、定しました。義する

する場合は、だけで十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、です。 これらは進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、イベントがウィジェットツリーで発生し続けました。したときに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。 こ
れは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な例としては、です。Gtk ボタンまたは進行中の作業です。 HAL ボタンのハンドブックは進行中の作業です。押すかされたシグナのロビーでルを送信してくが on_button_press と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、コールを送信してくバッ
クは進行中の作業です。に連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。

nhits = 0
def on_button_press(gtkobj,data=None):
global nhits
nhits += 1
gtkobj.set_label("hits: %d" % nhits)
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このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、 Python ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してし、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して実行します。
gladevcp -u <myhandler>.py mygui.ui

ハンドラー間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。通信してくは進行中の作業です。グローバルを送信してく変数を手伝うことができる場合は、経つにつれて由でリミットスイッチをホームスイッチする場合は、必要がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。グローバルを送信してく変数は進行中の作業です。適切に連絡するか、参加して
スケーリングされず、積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに極的ライセンシーであるに連絡するか、参加して非 Python です。 これが、クは進行中の作業です。ラスベースのハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーモデルを送信してくを手伝うことができる場合は、思います。いついた理由でリミットスイッチをホームスイッチで
す。

クは進行中の作業です。ラスベースのハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーモデルを送信してくここでのハンドブックは進行中の作業です。考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、え方は進行中の作業です。、ハンドラーがクは進行中の作業です。ラスメソッドに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されている場合は、という
ことです。 基づいて構築できるため盤を制御するとなる場合は、クは進行中の作業です。ラスは進行中の作業です。、GladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してインスタンス化し、スクリプトを作成するための多くの試みおよび検査するアプリケーションされ、シグナのロビーでルを送信してくハンドラーと
してウィジェットツリーに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されます。 したがって、今のハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して書くことです。
 1 つのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してく内または進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これされた 1 つまたは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。メソッドを手伝うことができる場合は、持ちました。つ 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。複数

のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラス定しました。義する
 クは進行中の作業です。ラスインスタンスのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、 GladeVCP に連絡するか、参加して返す可能性があります。す各ドライブには、モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数 get_handlers-それらのハンドブックは進行中の作業です。メソッド名は進行中の作業です。シ

グナのロビーでルを送信してくハンドラーに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されます
最小さな改善を要求限など、のハンドブックは進行中の作業です。ユーザー定しました。義するハンドラーのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。

class MyCallbacks :
def on_this_signal(self,obj,data=None):
print "this_signal happened, obj=",obj
def get_handlers(halcomp,builder,useropts):
return [MyCallbacks ()]

これで、on_this_signal がウィジェットツリーのハンドブックは進行中の作業です。シグナのロビーでルを送信してくハンドラーとして使用されできる場合は、ように連絡するか、参加してなります。
GladeVCP固有のハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするHAL入力に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。する場合は、 GladevCP パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ハンドラーコードが GladeVCP パネルを送信してくが現します。
在アクは進行中の作業です。ティブで表示されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、通知りません。できる場合は、ことが重要な場合は、があります。 たとえば、Touchy インター
フェイス内のハンドブックは進行中の作業です。パネルを送信してくは進行中の作業です。、touchy.cycle-start に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されたスイッチが操作されたときに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行する場合は、必要
がある場合は、場合は、があります（ネイティブタブが同じボタンに連絡するか、参加して対して異なります。なる場合は、応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同じ方法が求められました。で）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。これを手伝うことができる場合は、可能しなくなった
に連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクする GUI（執筆時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。 Touchy のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から埋めめ込む」という選択を行います。みタブに連絡するか、参加して送信してくされます。 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。タイプは進行中の作業です。
「Gladevcp」で、送信してくされる場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。メッセージは進行中の作業です。「Visible」と「Hidden」です。 （シグナのロビーでルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さは進行中の作業です。 20文字に連絡するか、参加して
固定しました。されている場合は、ため、比較では進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。文字のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。したがって、以
下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。[：7]です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これらのハンドブックは進行中の作業です。シグナのロビーでルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくハンドラーは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。

# This catches our messages from another program
def event(self,w,event):
print event.message_type,event.data
if event.message_type == ’Gladevcp’:
if event.data[:7] == ’Visible’:
self.active = True
else:
self.active = False
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# connect to client-events from the host GUI
def on_map_event(self, widget, data=None):
top = widget.get_toplevel()
print "map event"
top.connect(’client-event’, self.event)

get_handlers プロトコルを送信してくモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。検査するアプリケーション中の作業です。に連絡するか、参加して GladeVCP が関である米国国立標準技術研究所数 get_handlers を手伝うことができる場合は、検出する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び
出します。

get_handlers（halcomp、builder、useropts）
引き起こします。数は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 halcomp-構築する動き（中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、指します
 ビルを送信してくダー-ウィジェットツリー-UI定しました。義するを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてった結果（GtkBuilder または進行中の作業です。 libglade タイプのハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、

参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 useropts-gladevcp コマンドラインから収めたものもありました。集された文字列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。リスト-U <return>useropts>オプション

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、GladeVCP は進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラスインスタンスのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、検査するアプリケーションし、それらのハンドブックは進行中の作業です。メソッド名を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。 修飾り気のない外観を備えています。メソッド
名は進行中の作業です。、シグナのロビーでルを送信してくハンドラーとしてウィジェットツリーに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されます。 _（アンダースコア）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で始するために、結果としてまらないメ
ソッド名のハンドブックは進行中の作業です。みが考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があされます。

Glade UI に連絡するか、参加して libglade または進行中の作業です。新しいバージョンのしい GtkBuilder形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。どちらを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、かに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、ウィジェットは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して
builder.get_object（<return>widgetname>）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として参照してください。できる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 また、ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な
リストは進行中の作業です。、UI形式に公開されました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、builder.get_objects（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として利用されできます。

7.3.8.4 初期モーション化シーケンス
get_handlers（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数がどのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、かを手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、ことは進行中の作業です。重要です。そうすれば、そこで何が安全に機で何

が安全に機でないかを手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、ことができます。 まず、モジュールを送信してくがインポートされ、コマンドライン順に連絡するか、参加して初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされま
す。 インポートが成されました。功する場合は、と、get_handlers（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。
 ウィジェットツリーは進行中の作業です。作成されました。されますが、まだ実現します。されていません（トップレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 window.show（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。まだ

実行されていません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 halcomp HAL コンポーネントがセットアップされ、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。ピンがすでに連絡するか、参加して追加してされてい

ます
 このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。 halcomp.ready（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がまだ呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されていないため、HAL ピンを手伝うことができる場合は、追加してしても安全に機です。そのハンドブックは進行中の作業です。た

め、たとえばクは進行中の作業です。ラス__init __（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッドで独自のハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、追加してできます。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくがインポートされ、メソッド名が抽出される場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。手順が実行されます。
 すべてのハンドブックは進行中の作業です。修飾り気のない外観を備えています。メソッド名は進行中の作業です。、connect_signals（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所/ signal_autoconnect（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されしてウィジェットツリーに連絡するか、参加して

接続するためのコードを作成しました。されます（インポートされた UI のハンドブックは進行中の作業です。タイプ（GtkBuilder と古いい libglade形式に公開されました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって異なります。なります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 HAL コンポーネントは進行中の作業です。 halcomp.ready（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします
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 ウィンドウ ID が引き起こします。数として渡されると、された場合は、、ウィジェットツリーは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウで実行される場合は、ように連絡するか、参加して親ねが変
更する許可され、Glade のハンドブックは進行中の作業です。トップレベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 window1 は進行中の作業です。破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは棄されされます（FAQ を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 HAL コマンドファイルを送信してくが-Hhalfile で渡されると、された場合は、、halcmd で実行されます。
 Gtk メインルを送信してくープが実行されます。

したがって、ハンドラークは進行中の作業です。ラスが初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされる場合は、と、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットは進行中の作業です。存のユーザーインターフェースと在しますが、まだ実現します。されてい
ません（画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して表示されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 また、HAL コンポーネントも準備を手伝うことができる場合は、ができていないため、__ init __（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッド
でピンのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。安全に機では進行中の作業です。ありません。

HAL ピンに連絡するか、参加して安全に機に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスした後の月曜日に開催されました。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してコールを送信してくバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、実行する場合は、場合は、は進行中の作業です。、ハンドラーを手伝うことができる場合は、トッ
プレベルを送信してくウィンドウ 1 のハンドブックは進行中の作業です。実現します。シグナのロビーでルを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します（これが唯一のハンドブックは進行中の作業です。本当のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるである場合は、可能しなくなった性があります。があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。
時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで、GladeVCP は進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。セットアップタスクは進行中の作業です。で完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のし、ハーフイルを送信してくが実行され、GladeVCP が Gtk メイン
ルを送信してくープに連絡するか、参加して入る場合は、ところです。

7.3.8.5 同じ名前の歴史複数の読み取りの歴史コールバック
クは進行中の作業です。ラス内では進行中の作業です。、メソッド名は進行中の作業です。一意が作成されました。である場合は、必要があります。 ただし、同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。メソッドを手伝うことができる場合は、使用されして

get_handlers（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって複数のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラスインスタンスを手伝うことができる場合は、 GladeVCP に連絡するか、参加して渡されると、してもかまいません。 対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、シグナのロビーでルを送信してく
が発生し続けました。する場合は、と、これらのハンドブックは進行中の作業です。メソッドは進行中の作業です。定しました。義する順に連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます-モジュールを送信してくごとに連絡するか、参加して、モジュールを送信してく内では進行中の作業です。、クは進行中の作業です。ラスイン
スタンスが get_handlers（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって返す可能性があります。される場合は、順序を指定します。で呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。

7.3.8.6 GladeVCP -U <useropts>フラグ
ハンドラークは進行中の作業です。ラスに連絡するか、参加して役立つ可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えられる場合は、オプションに連絡するか、参加して対して GladeVCP を手伝うことができる場合は、拡張を試すことが提する場合は、代わりに連絡するか、参加して、-U 

<return>useroption>フラグを手伝うことができる場合は、使用されできます（必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて繰り返します。り返す可能性があります。し）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。フラグは進行中の作業です。、<return>useroption>文字列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、
収めたものもありました。集します。 このハンドブックは進行中の作業です。リストは進行中の作業です。 get_handlers（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数（useropts引き起こします。数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して渡されると、されます。 コードは進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。文字列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、
適切と思います。われる場合は、ように連絡するか、参加して自由でリミットスイッチをホームスイッチに連絡するか、参加して解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはできます。 考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えられる場合は、使用され法が求められました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して get_handlers（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。 Pythonexec

関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加してそれらを手伝うことができる場合は、渡されると、すことです。
debug = 0
...
def get_handlers(halcomp,builder,useropts):
...
global debug # assuming there’s a global var
for cmd in useropts:
exec cmd in globals()

このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してして、gladevcp -U オプションを手伝うことができる場合は、使用されして、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 Python ステートメントを手伝うことができる場合は、モジュールを送信してくに連絡するか、参加して渡されると、すこと
ができます。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して例としては、を手伝うことができる場合は、示します。

gladevcp -U debug=42 -U "print ’debug=%d’ % debug" ...
これに連絡するか、参加してより、デバッグが 2 に連絡するか、参加して設定しました。され、モジュールを送信してくが実際のに連絡するか、参加して実行したことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、必要があります。
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7.3.8.7 GladeVCP の歴史永続変数の読み取り
以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。と pyvcp のハンドブックは進行中の作業です。 GladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。厄介して一連のパルスをステッピンな側面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がは進行中の作業です。、テキスト入力、スライダー、スピンボックは進行中の作業です。ス、トグルを送信してくボタ

ンなどを手伝うことができる場合は、使用されして値と HAL ピンを手伝うことができる場合は、変更する許可できる場合は、という事実ですが、それらのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。は進行中の作業です。 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコン回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して保
存のユーザーインターフェースとおよび復元できるようにします。されません- パネルを送信してくまたは進行中の作業です。ウィジェット定しました。義するで設定しました。されたデフォルを送信してくト値から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。

GladeVCP に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。とプログラムのメンバーに連絡するか、参加して変数（実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、int、float、bool、または進行中の作業です。 string 型フライス盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。
インスタンス属性があります。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとおよび復元できるようにします。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。使いやすいメカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してがあります。

このハンドブックは進行中の作業です。メカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな.ini ファイルを送信してく形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、使用されして、永続するためのコードを作成しました。属性があります。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとおよび再ロードします。
永続するためのコードを作成しました。性があります。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してバージョン、および署名チェックは進行中の作業です。 Glade でウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可、追加して、または進行中の作業です。削除する必要があります。

する場合は、ことを手伝うことができる場合は、想像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようしてみてください。以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してバージョンからのハンドブックは進行中の作業です。.ini ファイルを送信してく、または進行中の作業です。まったく異なります。なる場合は、ユー
ザーインターフェイスでは進行中の作業です。、変数と タイプが変更する許可された可能しなくなった性があります。があります。

GladeVCP は進行中の作業です。、保存のユーザーインターフェースとおよび復元できるようにします。される場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。ト名とタイプに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとする場合は、シグニチャに連絡するか、参加してよってこのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す
況を説明します。を手伝うことができる場合は、検出します。 シグニチャが一致させるという問題が発生し続けました。しない場合は、は進行中の作業です。、デフォルを送信してくト設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい.ini ファイルを送信してくが生し続けました。成されました。されます。

7.3.8.8 永続変数の読み取りの歴史使用
Gtk ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。、HAL ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。値やハンドラークは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ラス属性があります。のハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。

び出し間が経つにつれてで保持ちました。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されいます。
 gladevcp.persistence モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートします
 どのハンドブックは進行中の作業です。インスタンス属性があります。と、保持ちました。したいデフォルを送信してくト値（ある場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、決定しました。します
 どのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保持ちました。する場合は、かを手伝うことができる場合は、決定しました。します
 ネストされたディクは進行中の作業です。ショナのロビーでリを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして、ハンドラクは進行中の作業です。ラスのハンドブックは進行中の作業です。 init（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッドでこれらのハンドブックは進行中の作業です。決定しました。を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して記述された

します。
def __init__(self, halcomp,builder,useropts):
self.halcomp = halcomp
self.builder = builder
self.useropts = useropts
self.defaults = {
# the following names will be saved/restored as method attributes
# the save/restore mechanism is strongly typed - the variables type will be derived  -
from the type of the
# initialization value. Currently supported types are: int, float, bool, string
IniFile.vars : { ’nhits’ : 0, ’a’: 1.67, ’d’: True ,’c’ : "a string"},
# to save/restore all widget’s state which might remotely make sense, add this:
IniFile.widgets : widget_defaults(builder.get_objects())
# a sensible alternative might be to retain only all HAL output widgets’ state:
# IniFile.widgets: widget_defaults(select_widgets(self.builder.get_objects(),  -
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hal_only=True,output_only = True)),
}

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、.ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、このハンドブックは進行中の作業です。記述された子メールを送信してくに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けます。
self.ini_filename = __name__ + ’.ini’
self.ini = IniFile(self.ini_filename,self.defaults,self.builder)
self.ini.restore_state(self)

restore_state（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、実行している場合は、場合は、、self に連絡するか、参加しては進行中の作業です。属性があります。が設定しました。されます。
self.nhits = 0
self.a = 1.67
self.d = True
self.c = "a string"

タイプは進行中の作業です。復元できるようにします。時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとおよび保持ちました。される場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくが存のユーザーインターフェースと在しないか、
self.defaults のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値が設定しました。されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。
このハンドブックは進行中の作業です。呪文のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 IniFil メソッドを手伝うことができる場合は、使用されできます。
ini.save_state（obj）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

Self.defaults のハンドブックは進行中の作業です。 IniFile.widgets で説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、ように連絡するか、参加して、IniFil.vars ディクは進行中の作業です。ショナのロビーでリに連絡するか、参加して従って使用されって obj のハンドブックは進行中の作業です。属性があります。と
ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとします

ini.create_default_ini（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
デフォルを送信してくト値で.ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、

ini.restore_state（obj）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
上記のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してデフォルを送信してくトに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースと/初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされた HAL出力ピンと obj のハンドブックは進行中の作業です。属性があります。を手伝うことができる場合は、復元できるようにします。します

7.3.8.9 Gladvcp シャットダウン時に状態ステータスをテストする保存のコマンドをリダイレクトするする
終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してウィジェットや変数のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。手順に連絡するか、参加して従って使用されいます。

 いくつかのハンドブックは進行中の作業です。内部ウィジェットを手伝うことができる場合は、選択されましします（たとえば、テーブルを送信してくなど、タイプは進行中の作業です。重要では進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 [信してく号すべてを外部とリンクする]タブで、[GtkObject]を手伝うことができる場合は、選択されましします。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加して破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは棄され信してく号すべてを外部とリンクするが表示されます。
 ハンドラー名を手伝うことができる場合は、追加してします。例としては、： on_destroy を手伝うことができる場合は、 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加して移動され、します。
 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。ような Python ハンドラーを手伝うことができる場合は、追加してします。

import gtk
...
def on_destroy(self,obj,data=None):
self.ini.save_state(self)
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これに連絡するか、参加してより、パネルを送信してくが Axis に連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。まれている場合は、か、スタンドアロンウィンドウに連絡するか、参加して埋めめ込む」という選択を行います。まれている場合は、かに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係な
く、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が保存のユーザーインターフェースとされ、GladeVCP が適切に連絡するか、参加してシャットダウンされます。

警告
破棄イベントを接続するためにイベンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が接続き使用できます。するために見つかりました window1（トップレベルの制御がウィンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドウ）を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。しないでください。 パネルの制御がが独立していない場合でも、
Axis 内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。に見つかりました埋め込むことができまめ込むことができままれている場合でも、、GladeVCP パネルの制御がが独立していない場合でも、 Axis と標準的な対話する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、原因です。で、window1 は destroy

イベンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が適切にサポートしていません。に見つかりました受信しません。 ただし、シャットダウンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、すると標準的なすべてのウィジェットが独立していない場合でも、破棄イベントを接続するためにされるため、
誰でも破棄できます。 推奨：第でも破棄イベントを接続するためにできます。 推奨：第 2 レベルの制御がのウィジェットを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。します。たと標準的なえば、パネルの制御がに見つかりましたテーブルの制御がコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、
テナーが独立していない場合でも、ある場合でも、は、それを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。します。

次は、高価なインテリジェントモーションコン回りまたは反GladeVCP アプリケーションを手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、と、ウィジェットは進行中の作業です。アプリケーションが閉じているすべての接点を使用します。じられたときのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で
起動され、する場合は、は進行中の作業です。ずです。

警告
GtkWidget 行に見つかりましたは同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が様に有効なツールです。 ランダムなツールチェンジャーマシンでに見つかりました聞こえるこえる destroy-event が独立していない場合でも、あります-on_destroy ハンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドラーに見つかりました接続き使用できます。するために見つかりましたそれ
を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。しないでください、それは機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしません-GtkObject 行からの destroy イベンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。すること標準的なを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確
認してくしてください。

7.3.8.10 Ctrl-C をテストする押したときにしたときの歴史状態ステータスの歴史保存のコマンドをリダイレクトする
デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、Ctrl-C イベントに連絡するか、参加して対する場合は、 GladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難し応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもは進行中の作業です。、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとせずに連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ことです。 このハンドブックは進行中の作業です。

ケースを手伝うことができる場合は、確実に連絡するか、参加してカバーする場合は、ために連絡するか、参加して、Ctrl-C で自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、ハンドラー呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し on_unix_signal を手伝うことができる場合は、追加してし
ます（実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 SIGINT および SIGTERM シグナのロビーでルを送信してくで呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 例としては、

def on_unix_signal(self,signum,stack_frame):
print "on_unix_signal(): signal %d received, saving state" % (signum)
self.ini.save_state(self)

7.3.8.11 .ini ファイルをテストする手動きで動作編集が必要でありする
それは進行中の作業です。可能しなくなったですが、編集に連絡するか、参加して構文エラーまたは進行中の作業です。タイプエラーがある場合は、場合は、、self.defaults のハンドブックは進行中の作業です。値が編集を手伝うことができる場合は、上書きする場合は、こ

とに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 エラーが検出され、コンソールを送信してくメッセージがそのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、示唆し、不正なし、不正な inifile のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
が.BAD サフィックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加して変更する許可されます。 後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。不良したいと考えていました ini ファイルを送信してくは進行中の作業です。、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。.BAD ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、上書きします。

7.3.8.12 HAL ピンの歴史追加する
特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ウィジェットに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられていない HAL ピンが必要な場合は、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して追加してします。

import hal_glib
...
# in your handler class __init__():
self.example_trigger = hal_glib.GPin(halcomp.newpin(’example-trigger’, hal.HAL_BIT, hal.  
-
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HAL_IN))
このハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。値が変更する許可されたときに連絡するか、参加してコールを送信してくバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、値変更する許可コールを送信してくバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、このハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字け、

次は、高価なインテリジェントモーションコンを手伝うことができる場合は、追加してします。
self.example_trigger.connect(’value-changed’, self._on_example_trigger_change)

コールを送信してくバックは進行中の作業です。メソッド（または進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数、このハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。自己パラメーターを手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、定しました。義するします。
# note ’_’ - this method will not be visible to the widget tree
def _on_example_trigger_change(self,pin,userdata=None):
print "pin value changed to:" % (pin.get())

7.3.8.13 タイマーの歴史追加する
GladeVCP は進行中の作業です。 GObject基づいて構築できるため本クは進行中の作業です。ラスに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとする場合は、 Gtk ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ため、完全に機な glib が機能しなくなった的ライセンシーであるに連絡するか、参加して利用され可

能しなくなったです。 タイマーコールを送信してくバックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。
def _on_timer_tick(self,userdata=None):
...
return True # to restart the timer; return False for on-shot
...
# demonstrate a slow background timer - granularity is one second
# for a faster timer (granularity 1 ms), use this:
# glib.timeout_add(100, self._on_timer_tick,userdata) # 10Hz
glib.timeout_add_seconds(1, self._on_timer_tick)

7.3.8.14 プログラム停止スイッチによる HAL ウィジェットの歴史プロパティの歴史設定
空き地では進行中の作業です。、ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。プロパティは進行中の作業です。通常、編集中の作業です。に連絡するか、参加して固定しました。されて設定しました。されます。 ただし、実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してウィ

ジェットのハンドブックは進行中の作業です。プロパティを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことは進行中の作業です。できます。たとえば、ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。値から設定しました。できます。これは進行中の作業です。通常、
ハンドラーのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みコードで行われます。 HAL ピン値からプロパティを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことも可能しなくなったです。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、（meter と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、 HAL Meter ウィジェットを手伝うことができる場合は、想定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。、メーターのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値は進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して INI ファイルを送信してくパ
ラメーターから設定しました。され、最大値は進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして設定しました。されます。これに連絡するか、参加してより、ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくが動され、
的ライセンシーであるに連絡するか、参加して再調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされます。

import linuxcnc
import os
import hal
import hal_glib
class HandlerClass:
def _on_max_value_change(self,hal_pin,data=None):
self.meter.max = float(hal_pin.get())
self.meter.queue_draw() # force a widget redraw
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def __init__(self, halcomp,builder,useropts):
self.builder = builder
# hal pin with change callback.
# When the pin’s value changes the callback is executed.
self.max_value = hal_glib.GPin(halcomp.newpin(’max-value’, hal.HAL_FLOAT, hal.  -
HAL_IN))
self.max_value.connect(’value-changed’, self._on_max_value_change)
inifile = linuxcnc.ini(os.getenv("INI_FILE_NAME"))
mmin = float(inifile.find("METER", "MIN") or 0.0)
self.meter = self.builder.get_object(’meter’)
self.meter.min = mmin
def get_handlers(halcomp,builder,useropts):
return [HandlerClass(halcomp,builder,useropts)]

7.3.8.15 例、および速度オーバーライドスイッチ独自の歴史 GladeVCP アプリケーションの歴史ローリング
独自のハンドブックは進行中の作業です。プロジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。例としては、とスターターを手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、linuxcnc_root_directory / configs / apps / gladevcp に連絡するか、参加してア

クは進行中の作業です。セスしてください。

7.3.9 よくあるハイパーセンシング質問
1.起動され、直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してハンドラー関である米国国立標準技術研究所数で予期のスポンサーシップによりしないマップ解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。イベントが発生し続けました。します。 これは進行中の作業です。何ですか？

これは進行中の作業です。、GladeUI ファイルを送信してくで window1Visible プロパティが True に連絡するか、参加して設定しました。され、GladeVCP ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。親ねが
Axis または進行中の作業です。 touchy に連絡するか、参加して変更する許可された結果です。 トップレベルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、含まれています。むGladeVCP ウィジェットツリー
が作成されました。され、Axis に連絡するか、参加して再ペアレント化し、スクリプトを作成するための多くの試みされ、そのハンドブックは進行中の作業です。トップレベルを送信してくウィンドウが孤立したままに連絡するか、参加してなります。 このハンドブックは進行中の作業です。役
に連絡するか、参加して立たない空のハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウがぶら下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ために連絡するか、参加して、マップされていない（非表示に連絡するか、参加してなっている場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所た
め、マップ解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。信してく号すべてを外部とリンクするが表示されます。 推奨される場合は、修正：window1.visible を手伝うことができる場合は、 False に連絡するか、参加して設定しました。し、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。マップ解しておく必要のある重要なユーザー
除する必要があります。イベントを手伝うことができる場合は、無視します。

2. GladeVCP プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが起動され、しますが、期のスポンサーシップにより待する場合は、場所に連絡するか、参加してウィンドウが表示されませんか？
Axis が GladeVCP に連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、ウィンドウは進行中の作業です。、結合は、されたすべてのハンドブックは進行中の作業です。子メールを送信してくウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。自然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しなサイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれし
ます。 サイズからの初期のスポンサーシップにより（幅に高まり始めています。や高さ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、リクは進行中の作業です。エストする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。子メールを送信してくウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。仕事です。 ただし、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェッ
トが 0 より大きい幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、わけでは進行中の作業です。ありません。たとえば、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。グラフウィジェットです。 
Glade ファイルを送信してくに連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。ようなウィジェットがあり、それがレイアウトを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ウィジェットである場合は、場合は、は進行中の作業です。、
そのハンドブックは進行中の作業です。幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 Glade で window1 のハンドブックは進行中の作業です。 width プロパティと height プロパティ
を手伝うことができる場合は、設定しました。しても意が作成されました。味を持ちました。がないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。これは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウが再ペアレント化し、スクリプトを作成するための多くの試み中の作業です。に連絡するか、参加して孤立し、
そのハンドブックは進行中の作業です。ジオメトリがレイアウトに連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。えないためです（上記を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなルを送信してくールを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
gladevcp<return>uifile>を手伝うことができる場合は、使用されして UI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、手動され、で実行し、そのハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウに連絡するか、参加して適切なジオメトリがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、
Axis でも正しく表示される場合は、は進行中の作業です。ずです。
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3. LED を手伝うことができる場合は、点を合わせて滅します。させたいのハンドブックは進行中の作業です。ですが、点を合わせて滅します。しません
チェックは進行中の作業です。ボタンを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。して、100ミリ秒間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューで点を合わせて滅します。させました。 点を合わせて滅します。せず、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。警告してください。が表示されま
す。警告してください。：タイプ「gint」のハンドブックは進行中の作業です。値「0」が無効になっていません。である場合は、か、タイプ「gint」のハンドブックは進行中の作業です。プロパティ「led-blink-rate」のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。外
ですか？ これは進行中の作業です。空き地のハンドブックは進行中の作業です。バグのハンドブックは進行中の作業です。ようです。 まばたき率を入力します。 そうでないのハンドブックは進行中の作業です。フィールを送信してくドに連絡するか、参加して入力して、もう一度の成功を収めたものもありました。保存のユーザーインターフェースとする場合は、だけです。
これでうまくいきます。

4.ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは棄され信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。された on_destroy ハンドラーを手伝うことができる場合は、定しました。義するしましたが、Axis のハンドブックは進行中の作業です。 gladevcp パネルを送信してくが
Axis を手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じたときに連絡するか、参加して状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとしません

このハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーは進行中の作業です。 window1 に連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されている場合は、可能しなくなった性があります。が非常に連絡するか、参加して高く、親ねのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。ため、このハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。使用されで
きません。 on_destroy ハンドラーを手伝うことができる場合は、内部ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。 destroy シグナのロビーでルを送信してくに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。してください。 たとえば、
window1内に連絡するか、参加してノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているートブックは進行中の作業です。があり、on_destroy を手伝うことができる場合は、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているートブックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 destroy シグナのロビーでルを送信してくに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。する場合は、と、正常に連絡するか、参加して
機能しなくなったします。 window1 では進行中の作業です。機能しなくなったしません。

5. HAL ピン値に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて HAL_Label ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。色の線で示されているように。または進行中の作業です。テキストを手伝うことができる場合は、設定しました。したい
configs / apps / gladevcp / colored-label のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 GtkLabel ウィジェット（および
HAL_Label は進行中の作業です。 GtkLabel から派生し続けました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。背景に表示されます。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。少なくともし注意が作成されました。が必要です。 GtkLabel ウィジェットに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。、パフォーマンス上のハンドブックは進行中の作業です。理由でリミットスイッチをホームスイッチから独自のハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウオブジェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。なく、ウィンドウオブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。みが背
景に表示されます。色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、持ちました。つことができます。 解しておく必要のある重要なユーザー決策です。 （は進行中の作業です。、ラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、 EventBox コンテナのロビーでで囲で、理事会はこれに同意しました。むことです。このハンドブックは進行中の作業です。コンテナのロビーでに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
ウィンドウがありますが、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。表示されません。coloredlabel.ui ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

6. glade で hal_spinbutton ウィジェットを手伝うことができる場合は、定しました。義するし、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーでデフォルを送信してくト値のハンドブックは進行中の作業です。プロパティを手伝うことができる場合は、設定しました。しました。 
それは進行中の作業です。ゼロを手伝うことができる場合は、思います。い付き数字く？

これは進行中の作業です。、Ubuntu 8.04 および 10.04 で配布された古いい Gtk バージョンのハンドブックは進行中の作業です。バグが原因はであり、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、す
べてのハンドブックは進行中の作業です。ウィジェットに連絡するか、参加して当ては進行中の作業です。まる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 たとえば http://osdir.com/ml/gtk-app-devel-list/2010-

04/-msg00129.html に連絡するか、参加して記載されているされている場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄策です。 （では進行中の作業です。、HAL ピン値が確実に連絡するか、参加して設定しました。されないため、明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して設定しました。す
る場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 ウィジェット作成されました。中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 on_realize シグナのロビーでルを送信してくハンドラ。 configs / apps / gladevcp / 

by-widget / spinbutton。{ui、py}のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

7.3.10 トラブルシューティング
 LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発バージョンがインストールを送信してくされている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。 axisrc ファイルを送信してくは進行中の作業です。もう必

要ありません。これは進行中の作業です。古いい GladeVcpwiki ページで言及した結果、されていました。
 ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウから GladeVCP または進行中の作業です。 Axis を手伝うことができる場合は、実行します。 Pythonエラーが発生し続けました。した場合は、は進行中の作業です。、新しいバージョンのしい/

usr/lib/python2.6/dist-packages/_hal.so 以外に連絡するか、参加して/usr/lib/python2.6/dist-file が残りのステップを完了してから、構成を使用してっている場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてく
ださい（アンダースコアに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 は進行中の作業です。いのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、hal.so ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。します。 同じディレクは進行中の作業です。
トリ内のハンドブックは進行中の作業です。 hal.py に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられ、インポートメカニズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してが混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。します。

 ランインプレースを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、make clean を手伝うことができる場合は、実行して、誤って残りのステップを完了してから、構成を使用してった hal.so ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、すべて削
除する必要があります。してから、make を手伝うことができる場合は、実行します。
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 HAL_table または進行中の作業です。 HAL_HBox ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、は進行中の作業です。、HAL ピンが関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられている場合は、ことに連絡するか、参加して注
意が作成されました。してください。これは進行中の作業です。デフォルを送信してくトでオフに連絡するか、参加してなっています。 このハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。コンテナのロビーでのハンドブックは進行中の作業です。子メールを送信してくがアクは進行中の作業です。ティ
ブである場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、制御するします。

7.3.11 実装上の注意：の変更注意：送り速度を設定するAxisでアーク電圧を読み取るの変更キー処理
キーのハンドブックは進行中の作業です。処理は進行中の作業です。問題でした。この時までに、なく機能しなくなったする場合は、と考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えていますが、これは進行中の作業です。新しいバージョンのしいコードである場合は、ため、問題でした。この時までに、に連絡するか、参加して注意が作成されました。できる場合は、ように連絡するか、参加して

お知りません。らせします。 エラーや奇妙な症状がいくつもな動され、作を手伝うことができる場合は、お知りません。らせください。 これが物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ語を提案し、です：
Axis は進行中の作業です。 TkInter ウィジェットセットを手伝うことができる場合は、使用されします。 GladeVCP アプリケーションは進行中の作業です。 Gtk ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されし、
別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。プロセスコンテキストで実行されます。 それらは進行中の作業です。 Xembed プロトコルを送信してくで Axis に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています。 これに連絡するか、参加して
より、GladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。ような子メールを送信してくアプリケーションが親ねのハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウに連絡するか、参加して適切に連絡するか、参加して収めたものもありました。まり、理論的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。イベント処理が統
合は、されます。

ただし、これは進行中の作業です。、親ねアプリケーションと子メールを送信してくアプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。両方が Xembed プロトコルを送信してくを手伝うことができる場合は、適切に連絡するか、参加してサポートし
ている場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。これは進行中の作業です。 Gtk がサポートしていますが、TkInter は進行中の作業です。サポートしていません。 このハンドブックは進行中の作業です。結
果、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。キーがすべてのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。で GladeVCP パネルを送信してくから Axis に連絡するか、参加して適切に連絡するか、参加して転する速度を定義する送されないことに連絡するか、参加してなります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。
状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、エントリまたは進行中の作業です。 SpinButton ウィジェットに連絡するか、参加してフォーカスがあった場合は、です。このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、たとえば、
Esc キーが Axis に連絡するか、参加して転する速度を定義する送されず、本来ました。のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされ、悲惨ですが必要です）。 既存のコードを再マッピングする場合は、イな結果を手伝うことができる場合は、招くことがよくありく可能しなくなった性があります。があります。

したがって、GladeVCP のハンドブックは進行中の作業です。主要なイベントは進行中の作業です。明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して処理され、選択されまし的ライセンシーであるに連絡するか、参加して Axis に連絡するか、参加して転する速度を定義する送されて、そのハンドブックは進行中の作業です。ような状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。
が発生し続けました。しないように連絡するか、参加してします。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、lib / python gladevcp / xembed.py のハンドブックは進行中の作業です。 keyboard_forward（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、
参照してください。してください。

7.3.12 カスタムウィジェットの変更追加
LinuxCNC Wiki に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、GladeVCP に連絡するか、参加してカスタムのメンバーに連絡するか、参加してウィジェットを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。があります。 GladeVCPカスタ
ムのメンバーに連絡するか、参加してウィジェット

7.3.13 補助Gladevcpアプリケーション
スクは進行中の作業です。リプト linuxcnc_var に連絡するか、参加してよって報が含まれています。告してください。される場合は、 LINUXCNC_AUX_GLADEVCP および

LINUXCNC_AUX_EXAMPLES 項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたに連絡するか、参加してよって定しました。義するされる場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。配置されます。に連絡するか、参加して準拠する任意の単一ファイルする場合は、、独立してイン
ストールを送信してくされた gladevcp アプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。サポートが提供されるソフトウェアを特定するためのされます。

$ linuxcnc_var LINUXCNC_AUX_GLADEVCP
/usr/share/linuxcnc/aux_gladevcp
$ linuxcnc_var LINUXCNC_AUX_EXAMPLES
/usr/share/linuxcnc/aux_examples

LINUXCNC_AUX_GLADEVCP（/ usr / share / linuxcnc / aux_gladevcp）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって定しました。義するされたシステムのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。
トリは進行中の作業です。、gladevcp互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。 Python ファイルを送信してくおよび関である米国国立標準技術研究所連する場合は、サブディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 Python ファイ
ルを送信してくは進行中の作業です。 gladevcp のハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してインポートされ、GUI のハンドブックは進行中の作業です。サポートでのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。を手伝うことができる場合は、含まれています。む後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。 gladevcp アプリ
ケーションで利用されできる場合は、ように連絡するか、参加してなります。
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LINUXCNC_AUX_EXAMPLES（/ usr / share / linuxcnc / aux_examples）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で定しました。義するされたシステムのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリ
は進行中の作業です。、補助に来ました。アプリケーションに連絡するか、参加して使用されされる場合は、設定しました。サブディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 構成されました。選択されまし項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。追加してに連絡するか、参加して
ついては進行中の作業です。、getting-started / running-linuxcnc セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

テストのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、補助に来ました。アプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。ランタイムのメンバーに連絡するか、参加して仕様に、スティーブン・キングの言葉：「は進行中の作業です。、エクは進行中の作業です。スポートされた環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、変数
GLADEVCP_EXTRAS を手伝うことができる場合は、使用されして指定しました。できます。 このハンドブックは進行中の作業です。変数は進行中の作業です。、（:)で区切られた 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。
パスリストである場合は、必要があります。 通常、このハンドブックは進行中の作業です。変数は進行中の作業です。、linuxcnc を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、シェルを送信してく、または進行中の作業です。ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。〜/ .profile

起動され、スクは進行中の作業です。リプトで設定しました。されます。 例としては、：
export GLADEVCP_EXTRAS=~/mygladevcp:/opt/othergladevcp

環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、変数GLADEVCP_EXTRAS で指定しました。されたディレクは進行中の作業です。トリで見したのはそこでした。つかったファイルを送信してくは進行中の作業です。、
LINUXNC_AUX_GLADEVCP で指定しました。されたシステムのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。サブディレクは進行中の作業です。トリ内のハンドブックは進行中の作業です。同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してく
（例としては、：/ usr / share / linuxcnc / aux_gladevcp）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して優れています。先します。 このハンドブックは進行中の作業です。プロビジョニングに連絡するか、参加してより、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発者であるは進行中の作業です。、システ
ムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してインストールを送信してくされたアプリケーションディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。せずに連絡するか、参加して、GLADEVCP_EXTRAS を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートし
てプライベートアプリケーションディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、アプリケーションを手伝うことができる場合は、テストできます。 拒
否します。された重複を手伝うことができる場合は、示すメッセージが stdout に連絡するか、参加して出力されます。

Note

補助 gladevcp アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、のサポートに見つかりましたは、importlib と標準的ないう名前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませの Python モジュールの制御がが独立していない場合でも、必要です。 
このモジュールの制御がは、Ubuntu-Lucid などの古いインストールでは使用できない場合があります。いインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、スの動き。トールの制御がでは使用できます。できない場合でも、が独立していない場合でも、あります。
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8章 ユーザーインターフェース
8.1 Panelui

8.1.1 序章
Panelui は進行中の作業です。、ボタンを手伝うことができる場合は、 linuxcnc または進行中の作業です。 HAL に連絡するか、参加してインターフェースする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ユーザースペースコンポーネント
です。
MESA 7I73 スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。キースキャンコードを手伝うことができる場合は、デコードし、適切なルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。
リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネント（サンプラー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から入力を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。
サンプラーは進行中の作業です。、MESA7i73 または進行中の作業です。 sim_matrix_kb コンポーネントから入力を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。
Panelui は進行中の作業です。、INI スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。テキストファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして構成されました。可能しなくなったで、ボタンタイプ、HAL ピンタイプ、およ
び/または進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。
Pythonベースのハンドブックは進行中の作業です。ハンドラーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして拡張を試すことが提し、関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加してできます。
実際ののハンドブックは進行中の作業です。入力ボタンは進行中の作業です。瞬間が経つにつれて的ライセンシーであるである場合は、必要がありますが、Panelui は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、使用されして、トグルを送信してく、ラジオ、また
は進行中の作業です。瞬間が経つにつれて的ライセンシーであるなボタン出力を手伝うことができる場合は、行います。

8.1.2 コマンドの変更読み取るみ込みみ
panelui を手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、コマンド（オプションのハンドブックは進行中の作業です。-d debug スイッチを手伝うことができる場合は、使用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：

loadusr -W panelui -d

これに連絡するか、参加してより、panelui が初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされ、config フォルを送信してくダーまたは進行中の作業です。 user フォルを送信してくダーで INI ファイルを送信してく panelui.ini が検
索した結果、されます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドで INI ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、検証する正式な合意が作成されました。できます。

loadusr pyui

これに連絡するか、参加してより、panelui.ini ファイルを送信してくが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、修正が試すことが提みられ、保存のユーザーインターフェースとされます。 見したのはそこでした。つかった場合は、、端と出力端から末に連絡するか、参加して
エラーを手伝うことができる場合は、出力します。 通常のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドが追加してされます。

# commands needed for panelui loading
#
# sampler is needed for panelui
# cfg= must always be u for panelui. depth sets the available buffer
loadrt sampler cfg=u depth=1025
#uncomment to validate the panelui INI file
#loadusr pyui
# -d = debug, -v = verbose debug
# -d will show you keypress identification and commands called
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# -v is for develeper info
loadusr -W panelui -d
# using simulated buttons instead of the MESA 7I73 card
# so we load the sim_matrix_kb component to convert HAL pins to keyscan codes
loadrt sim_matrix_kb
# connect the compnents together.
# sampler talks to panelui internally
net key-scan sim-matrix-kb.0.out
net key-scan sampler.0.pin.0
# add panelui components to a thread
addf sim-matrix-kb.0 servo-thread
addf sampler.0 servo-thread

8.1.3 panelui.iniファイルリファレンス
KEY WORDS

 KEY =これは進行中の作業です。ボタンが応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。する場合は、キーを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 これは進行中の作業です。、NONE または進行中の作業です。 ROW番号すべてを外部とリンクする
と列を維持します。 それ番号すべてを外部とリンクする（R1C2 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 行と列を維持します。 それは進行中の作業です。 1回りまたは反だけ使用されできます。

 OUTPUT =これは進行中の作業です。、ボタンのハンドブックは進行中の作業です。出力タイプ（S32、U32、FLOAT、BIT、NONE、COMMAND など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、設
定しました。します。

 DEFAULT =これは進行中の作業です。グルを送信してくープまたは進行中の作業です。ボタンのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として出力を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 GROUP =ラジオボタンで、ボタンが対話し合いました。する場合は、グルを送信してくープを手伝うことができる場合は、指定しました。します。
 GROUP_OUTPUT =は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ボタンがアクは進行中の作業です。ティブな場合は、に連絡するか、参加してグルを送信してくープピンが出力される場合は、出力を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
 STATUS_PIN = TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ボタンのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。する場合は、 HAL ピンが追加してされます。
 TRUE_STATE =ボタンが TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 FALSE_STATE =ボタンが FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 TRUE_COMMAND =は進行中の作業です。、ボタンが TRUE のハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、コマンドと引き起こします。数を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 FALSE_COMMAND =は進行中の作業です。、ボタンが FALSE のハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、コマンドと引き起こします。数を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
HAL Prefix

[HAL_PREFIX]
NAME= Yourname

これに連絡するか、参加してより、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。プレフィックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、 panelui から任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して変更する許可できます。
ラジオボタンラジオボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、グルを送信してくープ内のハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ボタンのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してする場合は、ことが
できます。 各ドライブには、グルを送信してくープに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、グルを送信してくープ内のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、ボタンとは進行中の作業です。別を停止します。に連絡するか、参加して、独自のハンドブックは進行中の作業です。出力ピンがあります。
ラジオボタンのハンドブックは進行中の作業です。定しました。義するは進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。かっこで囲で、理事会はこれに同意しました。まれたテキスト RADIO_BUTTON で始するために、結果としてまります。
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[RADIO_BUTTONS]
# The double bracket section(s) define the group(s) of radio buttons.
# The group name must be unique and is case sensitive.
# Groups output is controlled by what button is active not directly by keycode.
# DEFAULT references a button in the group by name and is case sensitive.
[[group1_name]]
KEY = NONE
OUTPUT = FLOAT
DEFAULT = small
# The triple bracket sections define the buttons in this group.
# button names must be unique and are case sensitive.
# There must be at least two buttons in a group.
#
# This button, named ’small’is controller by the row 0 column 1 key.
# It will cause the group output to be .0001 when it is pressed.
# It has no output of it’s own, but has a status
# pin which will follow it’s current state.
# since this button is in a group, DEFAULT has no bearing.
# since OUTPUT in not ’COMMAND’ _COMMAND entries are ignored.
[[[small]]]
KEY = R0C1
GROUP = group1_name
GROUP_OUTPUT = .0001
OUTPUT = NONE
STATUS_PIN = True
TRUE_STATE = TRUE
FALSE_STATE = FALSE
TRUE_COMMAND = NONE, NONE
FALSE_COMMAND = NONE, NONE
DEFAULT = false
# This button, named ’large’ is controller by the row 0 column 2 key.
# It will cause the group output to be 1000 when it is pressed.
# It has a S32 output of it’s own, will be 20 on true and 0 on false.
# It also has a status pin which will follow it’s current state.
# since this button is in a group, DEFAULT has no bearing.
# since OUTPUT in not ’COMMAND’ _COMMAND entries are ignored.
[[[large]]]
KEY = R0C2
GROUP = group1_name
GROUP_OUTPUT = 1000
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OUTPUT = S32
STATUS_PIN = True
TRUE_STATE = 20
TRUE_COMMAND = NONE, NONE
FALSE_COMMAND = NONE, NONE
FALSE_STATE = 0
DEFAULT = false

トグルを送信してくボタントグルを送信してくボタンは進行中の作業です。、ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすたびに連絡するか、参加して状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、だけです。 トグルを送信してくボタンのハンドブックは進行中の作業です。定しました。義するは進行中の作業です。、単な方法が求められました。一
のハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。かっこで囲で、理事会はこれに同意しました。まれたテキスト TOGGLE_BUTTON で始するために、結果としてまります。

[TOGGLE_BUTTONS]
# Each button name inside double brackets, must be unique and is case sensitive.
# This button, named ’tool_change’is controller by the row 2 column 5 key.
# It has a BIT output, will output 1 on true state and 0 on false state.
# It also has a status pin which will follow it’s current state.
# DEFAULT sets this to true when first initialized.
# The _COMMAND are not used since OUTPUT is not set to COMMAND but validation will
# add the lines regardless
[[tool_change]]
KEY = R2C5
OUTPUT = BIT
TRUE_COMMAND = NONE, NONE
FALSE_COMMAND = NONE, NONE
STATUS_PIN = True
DEFAULT = TRUE
TRUE_STATE = 1
FALSE_STATE = 0

モーメンタリボタンモーメンタリボタンは進行中の作業です。、押すかすと true に連絡するか、参加してなり、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。すと false に連絡するか、参加してなります。 モーメンタリボ
タンのハンドブックは進行中の作業です。定しました。義するは進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。かっこで囲で、理事会はこれに同意しました。まれたテキスト MOMENTARY_BUTTON で始するために、結果としてまります。

[MOMENTARY_BUTTONS]
# Each button name inside double brackets, must be unique and is case sensitive.
# This button, named ’spindle_rev’is controller by the row 2 column 3 key.
# It has a COMMAND output, so will use TRUE_COMMAND and FALSE_COMMAND.
# It also has a status pin which will follow it’s current state.
# COMMANDs will have a command name and then any required arguments
# This TRUE_COMMAND calls an internal command to start the spindle in reverse at 200  -
rpm
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# If the spindle is already started, it will increase the rpm.
# DEFAULT is not used with Momentary buttons.
# The _STATE are not used since OUTPUT is set to COMMAND but validation will
# add the lines regardless
[[spindle_rev]]
KEY = R2C3
OUTPUT = COMMAND
TRUE_COMMAND = SPINDLE_REVERSE_INCREASE, 200
FALSE_COMMAND = None, NONE
STATUS_PIN = True
DEFAULT = FALSE
TRUE_STATE = 1
FALSE_STATE = 0

8.1.4 内部コマンドリファレンス
使用されできる場合は、内部コマンドは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求数あります。
mist_on

mist_off

flood_on

flood_off

estop

estop_reset

machine_off

machine_on

home_all

unhome_all

HOME_SELECTED

 必須のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：軸の移動を協調制御できます。番号すべてを外部とリンクする（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
UNHOME_SELECTED

 必須のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：軸の移動を協調制御できます。番号すべてを外部とリンクする（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
SPINDLE_FORWARD_ADJUST

 オプションのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として RPM（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-デフォルを送信してくト 100

 説明したこのペーパーを参照してください。：スピンドルを送信してくが停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、と、順方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して始するために、結果として動され、します。 すでに連絡するか、参加して稼働している場合は、スピンドルが稼働している場合は、場合は、は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくが稼働している場合は、スピンドルが稼働
している場合は、方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて回りまたは反転する速度を定義する数を手伝うことができる場合は、増減します。

SPINDLE_FORWARD

 オプションのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として RPM（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-デフォルを送信してくト 100
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spindle_stop

SPINDLE_REVERSE

 オプションのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として RPM（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-デフォルを送信してくト 100

SPINDLE_REVERSE_ADJUST

 オプションのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として RPM（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-デフォルを送信してくト 100

 説明したこのペーパーを参照してください。：スピンドルを送信してくが停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、と、逆方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して始するために、結果として動され、します。 すでに連絡するか、参加して稼働している場合は、スピンドルが稼働している場合は、場合は、は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくが稼働している場合は、スピンドルが稼働
している場合は、方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて回りまたは反転する速度を定義する数を手伝うことができる場合は、増減します。

SPINDLE_FASTER

 説明したこのペーパーを参照してください。：スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 100RPM増加してさせます
SPINDLE_SLOWER

 説明したこのペーパーを参照してください。：RPM が 100 に連絡するか、参加してなる場合は、まで、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、 100RPM 下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげます。
SET_LINEAR_JOG_VELOCITY

 必要な引き起こします。数：インチ/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。（フロート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 説明したこのペーパーを参照してください。：軸の移動を協調制御できます。 0、1、2、6、7、8（X、Y、Z、U、V、W）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ジョグ速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します
SET_ANGULAR_JOG_VELOCITY

 必要な引き起こします。数：毎分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。（フロート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 説明したこのペーパーを参照してください。：軸の移動を協調制御できます。 3,4,5（A.B.C）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ジョグ速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します
CONTINUOUS_JOG

 必要な引き起こします。数：軸の移動を協調制御できます。番号すべてを外部とリンクする（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、方向に動かすようにドライブに命令する（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
QUILL_UP

 オプションのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：マシン Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。絶対位置されます。（フロート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 説明したこのペーパーを参照してください。：Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、指定しました。された機械のオペレーターが操作する位置されます。に連絡するか、参加して移動され、します
FEED_HOLD

 必須のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。（ブールを送信してく 0 または進行中の作業です。 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
FEED_OVERRIDE

 必要な引き起こします。数：レート（フロート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
1. RAPID_OVERRIDE

 必要な引き起こします。数：rate（float 0-1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
SPINDLE_OVERRIDE
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 必要な引き起こします。数：レート（フロート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
MAX_VELOCITY

 必要な引き起こします。数：レート（フロート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
reload_tooltable

OPTIONAL_STOP

 必須のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。（ブールを送信してく 0 または進行中の作業です。 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
BLOCK_DELETE

 必須のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。（ブールを送信してく 0 または進行中の作業です。 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
Abort

Pause

Resume

SINGLE_BLOCK

 必須のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。（ブールを送信してく 0 または進行中の作業です。 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
SMART_CYCLE_START

 説明したこのペーパーを参照してください。：アイドルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、と 1 行実行する場合は、と、g コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。
RE_START LINE

 必須のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：行番号すべてを外部とリンクする（int）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
MDI_AND_RETURN

 必須のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：Gcode コマンド
 説明したこのペーパーを参照してください。：現します。在のハンドブックは進行中の作業です。モードを手伝うことができる場合は、記録し、コマンドを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出してからモードに連絡するか、参加して戻ると、ります。
MDI

 必須のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数：Gcode コマンド
 説明したこのペーパーを参照してください。：モードを手伝うことができる場合は、 MDI に連絡するか、参加して設定しました。し、コマンドを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。

8.1.5 ハンドラーファイル拡張子
特別を停止します。なファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして、コマンドとして使用されできる場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して Python コードを手伝うことができる場合は、追加してできます。 
panelui_handler.py は進行中の作業です。 Python で記述されたし、構成されました。フォルを送信してくダーに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、必要があります。 panelui がそこでファ
イルを送信してくを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、と、使用され可能しなくなったなコマンドに連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しを手伝うことができる場合は、追加してします。 hello_world と cycle_mode のハンドブックは進行中の作業です。 2

つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ハンドラーファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。
# standard handler call - This will always be required
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def get_handlers(linuxcnc_stat, linucnc_cmd, commands, master):
return [HandlerClass(linuxcnc_stat, linucnc_cmd, commands, master)]
# Also required - handler class
class HandlerClass:
# This will be pretty standard to gain access to everything
# linuxcnc_stat: is the python status instance of linuxcnc
# linuxcnc_cmd: is the python command instance of linuxcnc
# commands: is the command instance so one can call the internal routines
# master: give access to the master functions/data
def __init__(self, linuxcnc_stat, linuxcnc_cmd, commands, master):
self.parent = commands
self.current_mode = 0
# command functions are expected to have this layout:
# def some_name(self, widget_instance, arguments from widget):
# widget_instance gives access to the calling widget’s function/data
# arguments can be a list of arguments, a single argument, or None
# depending on what was given in panelui’s INI file.
def hello_world(self, wname, m):
# print to terminal so we know it worked
print ’\nHello world\n’
print m # print the argument(s)
print wname.metadata # Print the calling widgets internal metadata (from config  -
file)
# call a mdi command to print a msg in linuxcnc
# This requires linuxcnc to be homed, but does not check for that.
# parent commands expect a widget_instance - None is substituted
self.parent.mdi(None,’(MSG, Hello Linuxcnc World!)’)
# Each call to this function will cycle the mode of linuxcnc
def cycle_mode(self, wname, m):
if self.current_mode == 0:
self.current_mode = 1
self.parent.set_mdi_mode()
elif self.current_mode == 1:
self.current_mode = 2
self.parent.set_auto_mode()
else:
self.current_mode = 0
self.parent.set_manual_mode()
print self.current_mode
# Boiler code, often required
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def __getitem__(self, item):
return getattr(self, item)
def __setitem__(self, item, value):
return setattr(self, item, value)

8.2 HALユーザーインターフェース
8.2.1 序章

Halui は進行中の作業です。 LinuxCNC 用されのハンドブックは進行中の作業です。 HALベースのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインターフェイスであり、HAL ピンを手伝うことができる場合は、 NML コマンドに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。
します。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな GUI（軸の移動を協調制御できます。、gscreen など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、機能しなくなった（ボタン、インジケーターなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ほ
とんどは進行中の作業です。、Halui のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンに連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされます。

halui を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、最も簡単な方法が求められました。な方法が求められました。は進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[HAL]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことです。
[HAL]
HALUI = halui
...

それを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。、.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことです。 ini ファイルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。正しいパスを手伝うことができる場合は、使用されして
いる場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。

loadusr halui -ini /path/to/inifile.ini

8.2.2 MDI

ユーザーは進行中の作業です。、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みに連絡するか、参加してよって実行される場合は、より複雑ではなく、妥協する必要はありません。なタスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、追加してしたい場合は、があります。 
これは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 MDI コマンドメソッドを手伝うことができる場合は、使用されして可能しなくなったです。
MDI_COMMAND は進行中の作業です。、[HALUI]セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してされます。例としては、：

[HALUI]

MDI_COMMAND = G0 G53 Z0
MDI_COMMAND = G28
MDI_COMMAND = o<mysub>call
...

halui が起動され、する場合は、と、ini のハンドブックは進行中の作業です。 MDI_COMMAND フィールを送信してくドが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、ピンが 00 から ini で見したのはそこでした。つかった
MDI_COMMAND のハンドブックは進行中の作業です。数まで最大 64 コマンドまでエクは進行中の作業です。スポートされます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンと同
じように連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。できます。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな方法が求められました。は進行中の作業です。、仮想コントロールを送信してくパネルを送信してくに連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、ボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、こ
とです。 ハーフイルを送信してく接続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

net quill-up <= pyvcp.quillup
net quill-up => halui.mdi-command-00
net reference-pos <= pyvcp.referencepos
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net reference-pos => halui.mdi-command-01
net call-mysub <= pyvcp.callmysub
net call-mysub => halui.mdi-command-02

これらのハンドブックは進行中の作業です。ネットは進行中の作業です。、halui が提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、 halui.mdi-command-NN ピンを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。します。
$ halcmd show pin halui.mdi
Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
10 bit IN FALSE halui.mdi-command-00 <== quill-up
10 bit IN FALSE halui.mdi-command-01 <== reference-pos
10 bit IN FALSE halui.mdi-command-02 <== call-mysub
...

halui MDI ピンが true に連絡するか、参加して設定しました。（パルを送信してくス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所される場合は、と、halui は進行中の作業です。 ini で定しました。義するされた MDI コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくします。 こ
れは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。動され、作モードに連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。常に連絡するか、参加して成されました。功する場合は、とは進行中の作業です。限など、りません（たとえば、AUTO のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、halui は進行中の作業です。 MDI コ
マンドを手伝うことができる場合は、正常に連絡するか、参加して送信してくできません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

8.2.3 Haluiピンリファレンス
すべてのハンドブックは進行中の作業です。 halui ピンは進行中の作業です。、halui のハンドブックは進行中の作業です。 man ページに連絡するか、参加して記載されているされています。

$ man halui

8.2.4 構成例
sim config のハンドブックは進行中の作業です。例としては、（configs / sim / axis / halui_pyvcp / halui.ini）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がディストリビューションに連絡するか、参加して含まれています。まれています。

8.3 Haluiの変更例
Halui のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、機能しなくなったさせる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[HAL]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要があります。

HALUI = halui

8.3.1 リモートスタート
リモートプログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。スタートボタンを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、halui.program.run ピンと

halui.mode.auto ピンを手伝うことができる場合は、使用されします。 halui.mode.is-auto ピンを手伝うことができる場合は、使用されして、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して実行しても問題でした。この時までに、がないこと
を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、and2 コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されして行います。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、これがどのハンドブックは進行中の作業です。よ
うに連絡するか、参加して行われる場合は、かを手伝うことができる場合は、示しています。 リモート実行ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすと、halui.mode.auto と and2.0.in0 のハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。
されます。 自動され、モードで問題でした。この時までに、がない場合は、、ピン halui.mode.is-auto がオンに連絡するか、参加してなります。 and2.0 コンポーネン
トへのハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。入力がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、and2.0.out がオンに連絡するか、参加してなり、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。

674



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

図 10-74

上記を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して必要な hal コマンドは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
net program-start-btn halui.mode.auto and2.0.in0 <= <your input pin>
net program-run-ok and2.0.in1 <= halui.mode.is-auto
net remote-program-run halui.program.run <= and2.0.out

1 行目を集めたに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、リーダーピンが 2 つある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。これは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して 2 行に連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これする場合は、ことも
できます。

net program-start-btn halui.mode.auto <= <your input pin>
net program-start-btn and2.0.in0

8.3.2 一時停止モードと再マップ開
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、LinuxCNC が外部マシンからのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするで回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、移動され、できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発されました。 2
つのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加して間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーは進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。 Halui コンポーネントに連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされます。
 halui.program.is-paused

 halui.program.resume

カスタマイズからの初期のスポンサーシップによりした hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して、I / O に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 2 行を手伝うことができる場合は、追加してして、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してす
る場合は、か、外部システムのメンバーに連絡するか、参加してが LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。続するためのコードを作成しました。行を手伝うことができる場合は、希望みます。 キャリッジが正の限界に移動する場合は、ときに連絡するか、参加して再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。

net ispaused halui.program.is paused => "your output pin"
net resume halui.program.resume <= "your input pin"

入力ピンと出力ピンは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コントローラーに連絡するか、参加して配線からの逸脱がされている場合は、ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています。 それらは進行中の作業です。、パラ
レルを送信してくポートピンまたは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セス可能しなくなったなそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 I / O ピンである場合は、可能しなくなった性があります。があります。

このハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったします。 G コードで M0 が検出される場合は、と、halui.program.is-paused 信してく号すべてを外部とリンクするが
真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなります。 これに連絡するか、参加してより、出力ピンがオンに連絡するか、参加してなり、外部コントローラーは進行中の作業です。 LinuxCNC が一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、
ことを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識します。

LinuxCNC gcode プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、外部コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、ができる場合は、と、出力が true に連絡するか、参加してなり
ます。 これに連絡するか、参加してより、LinuxCNC に連絡するか、参加して Gcode のハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、必要がある場合は、ことが通知りません。されます。
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タイミングのハンドブックは進行中の作業です。難しさが明白になりました。しさ
 「再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および」入力リターン信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、g コードを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。実行する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して必要な時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてより長し続けるにつれて、くては進行中の作業です。なりません。
 「一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった」出力は進行中の作業です。、「再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および」信してく号すべてを外部とリンクするが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、までに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブでは進行中の作業です。なくなります。
これらのハンドブックは進行中の作業です。タイミングのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、は進行中の作業です。、ClassicLadder を手伝うことができる場合は、使用されして、単な方法が求められました。安定しました。タイマーを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして「一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった」出力を手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。
ティブに連絡するか、参加してし、1 つのハンドブックは進行中の作業です。狭いパスをエラーなしで通過するようにカッターをプログラムできることを意味しますい出力パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、配信してくする場合は、ことで回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄できます。 「再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および」パルを送信してくスは進行中の作業です。、単な方法が求められました。安定しました。タイマーを手伝うことができる場合は、
介して一連のパルスをステッピンして受けました。信してくする場合は、こともできます。
8.4 Pythonインターフェース

このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントでは進行中の作業です。、LinuxCNC と通信してくする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 PythonAPI を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、 linuxcncpython モジュールを送信してくに連絡するか、参加してつ
いて説明したこのペーパーを参照してください。します。

8.4.1 linuxcncPythonモジュール
ユーザーインターフェイスは進行中の作業です。、LinuxCNC タスクは進行中の作業です。コントローラーに連絡するか、参加して NML メッセージを手伝うことができる場合は、送信してくする場合は、ことに連絡するか、参加してよっ

て LinuxCNC アクは進行中の作業です。ティビティを手伝うことができる場合は、制御するし、LinuxCNC ステータス構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーとエラー報が含まれています。告してください。チャネルを送信してくを手伝うことができる場合は、監視する場合は、ことに連絡するか、参加して
よって結果を手伝うことができる場合は、監視します。
　NMLへのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してよる場合は、アクは進行中の作業です。セスは進行中の作業です。、C ++ API を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして行われます。 ただし、LinuxCNCへのハンドブックは進行中の作業です。 NML イ
ンターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。最も重要な部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。、linuxcnc モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして Python プログラムのメンバーに連絡するか、参加してでも利用されできます。
　コマンド、ステータス、およびエラーチャネルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。 NML インターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。に連絡するか、参加して、linuxcnc モジュールを送信してくに連絡するか、参加して
は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。も含まれています。まれています。
 ini ファイルを送信してくからのハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりのハンドブックは進行中の作業です。サポート

8.4.2 LinuxCNCNMLインターフェースの変更使用パターン
linuxcnc のハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなパターンは進行中の作業です。、おおまかに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
 linuxcnc モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートします
 必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、コマンド、ステータス、およびエラー NML チャネルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、確立します
 定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるまたは進行中の作業です。必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、ステータスチャネルを送信してくを手伝うことができる場合は、ポーリングします
 コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、ステータスから、実際のに連絡するか、参加して送信してくしても問題でした。この時までに、がないかどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します（たと

えば、タスクは進行中の作業です。が ESTOP状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、または進行中の作業です。インタープリターがアイドルを送信してく状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。でない場合は、、実行コマン
ドを手伝うことができる場合は、送信してくしても意が作成されました。味を持ちました。がありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 linuxcnc コマンドチャネルを送信してくメソッドのハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、使用されしてコマンドを手伝うことができる場合は、送信してくします
エラーチャネルを送信してくからメッセージを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、エラーチャネルを送信してくを手伝うことができる場合は、定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるに連絡するか、参加してポーリングし、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれしたメッ
セージを手伝うことができる場合は、処理します。
 定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるまたは進行中の作業です。必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、ステータスチャネルを送信してくを手伝うことができる場合は、ポーリングします
 エラーメッセージを手伝うことができる場合は、出力し、例としては、外コードを手伝うことができる場合は、調べます
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linuxcnc は進行中の作業です。、エラー報が含まれています。告してください。を手伝うことができる場合は、サポートする場合は、ために連絡するか、参加してエラー Python例としては、外タイプも定しました。義するします。
8.4.3 LinuxCNCステータスの変更読み取るみ取るり

これは進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。 80 以上のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、含まれています。む linuxcnc.stat オブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。コンテンツを手伝うことができる場合は、探します。 これらの索した結果、する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 Python フ
ラグメントです（通常のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して対して linuxcnc が実行されている場合は、間が経つにつれてに連絡するか、参加して実行されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

#!/usr/bin/env python
# -*- coding: utf-8 -*-
import sys
import linuxcnc
try:
s = linuxcnc.stat() # create a connection to the status channel
s.poll() # get current values
except linuxcnc.error, detail:
print "error", detail
sys.exit(1)
for x in dir(s):
if not x.startswith("_"):
print x, getattr(s,x)

Linuxcnc は進行中の作業です。、オーバーライドされない限など、り、NML構成されました。ファイルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。コンパイルを送信してく済みます。みパスを手伝うことができる場合は、使用され
します。例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ini ファイルを送信してく値のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

1.1.1.1 linuxcnc.stat属性に関する注意
acceleration

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セラレーション。iniエントリ[TRAJ] 

DEFAULT_ACCELERATION を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
active_queue

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ブレンドする場合は、モーションのハンドブックは進行中の作業です。数。
actual_position

（フロートのハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-マシン単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。軌道位置されます。（x y z a b c u v w）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
adaptive_feed_enabled

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-適応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも送り速度の成功を収めたものもありました。オーバーライドのハンドブックは進行中の作業です。ステータス（0/1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
ain

（フロートのハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-アナのロビーでログ入力ピンのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値。
angular_units

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-度の成功を収めたものもありました。あたりのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位。[TRAJ] ANGULAR_UNITSini値を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
aout
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（フロートのハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-アナのロビーでログ出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値。
axes

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。数。 [TRAJ] COORDINATESini値から派生し続けました。。
axis

（dict のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。 軸の移動を協調制御できます。辞書を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
axis_mask

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。[TRAJ] COORDINATES で定しました。義するされている場合は、使用され可能しなくなったな軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。マスクは進行中の作業です。。
 軸の移動を協調制御できます。 X = 1、Y = 2、Z = 4、A = 8、B = 16、C = 32、U = 64、V = 128、W = 256 のハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。

block_delete

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ブロックは進行中の作業です。は進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ステータスを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。します。
command

（文字列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。コマンド。
current_line

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。行、int。
current_vel

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。ユーザー単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。。
cycle_time

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スレッド期のスポンサーシップにより間が経つにつれて
debug

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ini ファイルを送信してくからのハンドブックは進行中の作業です。デバッグフラグ。
delay_left

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ドウェルを送信してく（G4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドのハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してり時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて、秒。
din

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-デジタルを送信してく入力ピンのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値。
distance_to_go

（フロートを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-軌道プランナのロビーでーに連絡するか、参加してよって報が含まれています。告してください。された、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。移動され、のハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。。
dout

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-デジタルを送信してく出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値。
dtg
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（フロートのハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-軌道プランナのロビーでーに連絡するか、参加してよって報が含まれています。告してください。された、各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。移動され、のハンドブックは進行中の作業です。残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。
距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。

echo_serial_number

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-UI からタスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して送信してくされた最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたコマンドのハンドブックは進行中の作業です。シリアルを送信してく番号すべてを外部とリンクする。 すべて
のハンドブックは進行中の作業です。コマンドに連絡するか、参加しては進行中の作業です。シリアルを送信してく番号すべてを外部とリンクするが付き数字いています。 コマンドが実行される場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。シリアルを送信してく番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。
echo_serial_number に連絡するか、参加して反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。されます。

enabled

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-軌道プランナのロビーでー有効になっていません。フラグ。
estop

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-STATE_ESTOP を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すかどうか。
exec_state

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-タスクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。実行状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。。 
EXEC_ERROR、EXEC_DONE、EXEC_WAITING_FOR_MOTION、EXEC_WAITING_FOR_MOTI

ON_QUEUE、EXEC_WAITING_FOR_IO、EXEC_WAITING_FOR_MOTION_AND_IO、EXEC_WA

ITING_FOR_DELAY、EXEC_WAITING_FOR_SYSTEM_CMD、XEC_WAITING_FOR_SPIND のハンドブックは進行中の作業です。い
ずれか

feed_hold_enabled

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-フィード保留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令のハンドブックは進行中の作業です。フラグを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。
feed_override_enabled

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-フィードオーバーライドのハンドブックは進行中の作業です。フラグを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。
feedrate

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。送り速度の成功を収めたものもありました。オーバーライド、1.0 = 100％減らし、それを。
file

（文字列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在ロードされている場合は、 gcode ファイルを送信してく名とパス。
flood

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-フラッドステータス、FLOOD_OFF または進行中の作業です。 FLOOD_ON のハンドブックは進行中の作業です。いずれか
g5x_index

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在アクは進行中の作業です。ティブな座標です。系は最初は混乱する可能性があります。、G54 = 1、G55 = 2 など。
g5x_offset

（float のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在アクは進行中の作業です。ティブな座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。オフセット。
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g92_offset

（フロートのハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 g92 オフセットのハンドブックは進行中の作業です。ポーズからの初期のスポンサーシップにより。
gcodes

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-各ドライブには、モーダルを送信してくグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブな G コード。 G コード定しました。数
G_0、G_1、G_2、G_3、G_4、G_5、G_5_1、G_5_2、G_5_3、G_7、G_8、G_100、G_17、G_1

7_1、G_18、G_18_1、G_19、G_19_1、G_20、G_21、G_28、G_28_1、G 、G_33、G_33_1、G

_38_2、G_38_3、G_38_4、G_38_5、G_40、G_41、G_41_1、G_42、G_42_1、G_43、G_43_1

、G_43_2、G_49、G_50、G_51、G_53、G_54、G_55、G_56 、G_59_2、G_59_3、G_61、G_6

1_1、G_64、G_73、G_76、G_80、G_81、G_82、G_83、G_84、G_85、G_86、G_87、G_88、
G_89、G_90、G_90_1、G_91、G_91_1、G_92、G_92 、G_93、G_94、G_95、G_96、G_97、
G_98、G_99

homed

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなっている場合は、ジョイント、0 =ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなっていない、1 =

ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなっている場合は、。
id

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。モーション ID。
inpos

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-machine-in-position フラグ。
input_timeout

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 M66 タイマーのハンドブックは進行中の作業です。フラグ。
interp_state

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-RS274NGC インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。。 
INTERP_IDLE、INTERP_READING、INTERP_PAUSED、INTERP_WAITING のハンドブックは進行中の作業です。いずれか。

interpreter_errcode

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 RS274NGC インタープリターのハンドブックは進行中の作業です。戻ると、りコード。 
INTERP_OK、INTERP_EXIT、INTERP_EXECUTE_FINISH、INTERP_ENDFILE、INTERP_FILE_

NOT_OPEN、INTERP_ERROR のハンドブックは進行中の作業です。いずれか。 src / emc / nml_intf /interp_return.hh を手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい

joint

（dict のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ジョイント値を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。 共同辞書を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
joint_actual_position

（フロートのハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-実際ののハンドブックは進行中の作業です。ジョイント位置されます。。
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joint_position

（フロートのハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-必要なジョイント位置されます。。
joints

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。数。 [KINS] JOINTSini値を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
kinematics_type

kinematics_type （整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-キネマティクは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。タイプ。 のハンドブックは進行中の作業です。一つ：
 KINEMATICS_IDENTITY

 KINEMATICS_FORWARD_ONLY

 KINEMATICS_INVERSE_ONLY

 KINEMATICS_BOTH

limit

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-軸の移動を協調制御できます。制限など、マスクは進行中の作業です。。 minHardLimit = 1、maxHardLimit = 2、minSoftLimit =

4、maxSoftLimit = 8。
linear_units

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-mm あたりのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する線からの逸脱が形単な方法が求められました。位、[TRAJ] LINEAR_UNITSini値を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
lube

潤滑ポンプ信号があります。 油 （整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-フラグのハンドブックは進行中の作業です。潤滑ポンプ信号があります。 油。
lube_level

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-iocontrol.0.lube_level を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
max_acceleration

float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-最大加して速度の成功を収めたものもありました。。 [TRAJ] MAX_ACCELERATION を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します
max_velocity

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-最大速度の成功を収めたものもありました。。 [TRAJ] MAX_VELOCITY を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
mcodes

（10個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在アクは進行中の作業です。ティブな M コード。
mist

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ミストステータス、MIST_OFF または進行中の作業です。 MIST_ON のハンドブックは進行中の作業です。いずれか
motion_line

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ソース行番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。モーションは進行中の作業です。現します。在実行中の作業です。です。 id とのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係は進行中の作業です。不明したこのペーパーを参照してください。です。
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motion_mode

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-これは進行中の作業です。モーションコントローラのハンドブックは進行中の作業です。モードです。 
TRAJ_MODE_COORD、TRAJ_MODE_FREE、TRAJ_MODE_TELEOP のハンドブックは進行中の作業です。いずれか。

motion_type

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。モーションのハンドブックは進行中の作業です。タイプ。 のハンドブックは進行中の作業です。一つ：
 MOTION_TYPE_TRAVERSE

 MOTION_TYPE_FEED

 MOTION_TYPE_ARC

 MOTION_TYPE_TOOLCHANGE

 MOTION_TYPE_PROBING

 MOTION_TYPE_INDEXROTARY

 Or 0 if no motion is currently taking place.

optional_stop

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-オプション停止された、またはまったく機能しなくなったフラグ
paused

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-モーション一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったフラグ。
pocket_prepped

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-Tx コマンドが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のし、このハンドブックは進行中の作業です。ポケットが準備を手伝うことができる場合は、されます。 -準備を手伝うことができる場合は、されたポケットが
ない場合は、は進行中の作業です。-1。

poll()

（組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。み関である米国国立標準技術研究所数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ステータス属性があります。を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、メソッド。
position

（フロートのハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-軌道位置されます。
probe_tripped

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-フラグ、プローブがトリップした場合は、は進行中の作業です。 True（ラッチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
probe_val

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-motion.probe入力ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
probed_position
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（フロートのハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-プローブがトリップした位置されます。。
probing

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-フラグ、プローブ操作が進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 True。
program_units

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-CANON_UNITS_INCHES = 1、CANON_UNITS_MM = 

2、CANON_UNITS_CM = 3 のハンドブックは進行中の作業です。いずれか
queue

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-軌道プランナのロビーでーキューのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップにより。
queue_full

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-軌道プランナのロビーでーキューがいっぱいです。
rapidrate

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-高速オーバーライドスケールを送信してく。
read_line

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-RS274NGC インタープリターが現します。在読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてっている場合は、行。
rotation_xy

（フロートを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。とした現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 XY回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。。
settings

（float のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。インタープリター設定しました。。 settings [0] =シーケンス番号すべてを外部とリンクする、
settings [1] =送り速度の成功を収めたものもありました。、settings [2] =速度の成功を収めたものもありました。。

spindle

（dict のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 ’-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくステータスを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。<return>sec：the-spindle-

dictionary、スピンドルを送信してく辞書>>を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
spindles

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。数。 [TRAJ] SPINDLESini値を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
state

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。コマンド実行ステータス。 RCS_DONE、RCS_EXEC、RCS_ERROR

のハンドブックは進行中の作業です。いずれか。
task_mode

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。モード。 MODE_MDI、MODE_AUTO、MODE_MANUAL のハンドブックは進行中の作業です。いず
れか。
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task_paused

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-タスクは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったフラグ。
task_state

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。タスクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。。 
STATE_ESTOP、STATE_ESTOP_RESET、STATE_ON、STATE_OFF のハンドブックは進行中の作業です。いずれか。

tool_in_spindle

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする。
tool_offset

（float のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。オフセット値。
tool_table

（tool_results のハンドブックは進行中の作業です。タプルを送信してくを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ツールを送信してくエントリのハンドブックは進行中の作業です。リスト。 各ドライブには、エントリは進行中の作業です。、
id、xoffset、yoffset、zoffset、aoffset、boffset、coffset、uoffset、voffset、woffset、diameter、front

angle、backangle、orientation のハンドブックは進行中の作業です。一連のハンドブックは進行中の作業です。フィールを送信してくドです。 id と orientation は進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数で、残りのステップを完了してから、構成を使用してりは進行中の作業です。 float で
す。
#!/usr/bin/env python
# -*- coding: utf-8 -*-
import linuxcnc
s = linuxcnc.stat()
s.poll()
# to find the loaded tool information it is in tool table index 0
if s.tool_table[0].id != 0: # a tool is loaded
print s.tool_table[0].zoffset
else:
print "no tool loaded"

velocity

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-このハンドブックは進行中の作業です。プロパティは進行中の作業です。定しました。義するされていますが、有用されな解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはがありません。

8.4.3.1 axis辞書いて
軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。とステータスのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。ごとのハンドブックは進行中の作業です。辞書のハンドブックは進行中の作業です。リストから入手できます。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。属性があります。に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、方
法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。

#!/usr/bin/env python
# -*- coding: utf-8 -*-
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import linuxcnc
s = linuxcnc.stat()
s.poll()
print "Joint 1 homed: ", s.joint[1]["homed"]

以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。ディクは進行中の作業です。ショナのロビーでリに連絡するか、参加してあった多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。プロパティが現します。在は進行中の作業です。ジョイントディクは進行中の作業です。ショナのロビーでリに連絡するか、参加してある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。し
てください。これは進行中の作業です。、重要なキネマティクは進行中の作業です。スマシンでは進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加して（バックは進行中の作業です。ラッシュなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。
プロパティでは進行中の作業です。ないためです。
max_position_limit

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-マシン units.configuration パラメーターでのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。モーションのハンドブックは進行中の作業です。最大制限など、（ソフト
制限など、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、[JOINT_n] MAX_LIMIT を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。

min_position_limit

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-マシン units.configuration パラメーターでのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。モーションのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求制限など、（ソフト
制限など、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、[JOINT_n] MIN_LIMIT を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。

velocity

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。。

8.4.3.2 joint辞書いて
ジョイントごとに連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。辞書キーを手伝うことができる場合は、使用されできます。
backlash

（フロートを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-マシンユニットのハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。ラッシュ。 構成されました。パラメーター。[JOINT_n] 

BACKLASH を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
enabled

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ゼロ以外は進行中の作業です。有効になっていません。である場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
fault

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ゼロ以外は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。アンプのハンドブックは進行中の作業です。障害を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
ferror_current

float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エラー。
ferror_highmark

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-エラー後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。最大のハンドブックは進行中の作業です。大きさ。
homed

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。は進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなっています。
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homing

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ゼロ以外は進行中の作業です。、ホーミングが進行中の作業です。である場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
inpos

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ゼロ以外は進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加してある場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
input

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。入力位置されます。。
jointType

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-軸の移動を協調制御できます。構成されました。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。タイプ。[JOINT_n] TYPE を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。 LINEAR = 

1、ANGULAR = 2。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、Jointini構成されました。を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
max_ferror

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-最大次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エラー。 構成されました。パラメーターは進行中の作業です。、[JOINT_n] FERROR を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
max_hard_limit

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ゼロ以外は進行中の作業です。、最大ハード制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえたことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
max_position_limit

（浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する運動され、のハンドブックは進行中の作業です。最大制限など、（ソフト制限など、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 構成されました。パラメーター。
[JOINT_n] MAX_LIMIT を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。

max_soft_limit

ゼロ以外は進行中の作業です。、max_position_limit を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえたことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します、int

min_ferror

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-構成されました。パラメーター。[JOINT_n] MIN_FERROR を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。
min_hard_limit

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ゼロ以外は進行中の作業です。、最小さな改善を要求ハード制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえたことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
min_position_limit

（浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-機械のオペレーターが操作する単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する運動され、のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求制限など、（ソフト制限など、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 構成されました。パラメーター。
[JOINT_n] MIN_LIMIT を手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。します。

min_soft_limit

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ゼロ以外は進行中の作業です。、min_position_limit を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえたことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します
output

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-コマンドされた出力位置されます。。
override_limits
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（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ゼロ以外は進行中の作業です。、制限など、がオーバーライドされる場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
units

（フロートを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-mm あたり、または進行中の作業です。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1度の成功を収めたものもありました。あたりのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント単な方法が求められました。位。
 （ジョイントユニットは進行中の作業です。、構成されました。パラメーター[JOINT_n] UNITS で特に連絡するか、参加して設定しました。されていない限など、り、マシ
ンユニットと同じです）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

velocity

（float を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。。
8.4.4 スピンドル辞書き

brake

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スピンドルを送信してくブレーキフラグのハンドブックは進行中の作業です。値。
direction

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する方向に動かすようにドライブに命令する。 フォワード= 1、リバース= -1。
enabled

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スピンドルを送信してく有効になっていません。フラグのハンドブックは進行中の作業です。値。
homed

（現します。在実装にされていません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
increasing

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-不明したこのペーパーを参照してください。。
orient_fault

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
orient_state

（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
override

（フロートを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。オーバーライドスケールを送信してく。
override_enabled

（ブールを送信してく値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スピンドルを送信してくオーバーライド有効になっていません。フラグのハンドブックは進行中の作業です。値。
speed

（フロートを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。値、rpm、> 0：時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り、<return>0：反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り。
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8.4.5 コマンド送り信の変更準の接着剤ルーチン備
　一部のハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、モードや状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、常に連絡するか、参加して送信してくできます。 たとえば、
linuxcnc.command.abort（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッドは進行中の作業です。いつでも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことができます。
　他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。適切な状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。でのハンドブックは進行中の作業です。み送信してくされる場合は、可能しなくなった性があります。があり、それらのハンドブックは進行中の作業です。テストは進行中の作業です。少なくともし注意が作成されました。が必要です。 たと
えば、MDI コマンドは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み送信してくできます。
 ESTOP がトリガーされておらず、
 マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオンに連絡するか、参加してなり、
 軸の移動を協調制御できます。がホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してなり、
 インタプリタが実行されておらず、
 モードは進行中の作業です。 MDI モードに連絡するか、参加して設定しました。されます
したがって、linuxcnc.command.mdi（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして MDI コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。適切なテストは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して
なります。

#!/usr/bin/env python
# -*- coding: utf-8 -*-
import linuxcnc
s = linuxcnc.stat()
c = linuxcnc.command()
def ok_for_mdi():
s.poll()
return not s.estop and s.enabled and (s.homed.count(1) == s.joints) and (s.interp_state  -
== linuxcnc.INTERP_IDLE)
if ok_for_mdi():
c.mode(linuxcnc.MODE_MDI)
c.wait_complete() # wait until mode switch executed
c.mdi("G0 X10 Y20 Z30")

8.4.6 linuxcnc.commandを読み取る介したコマンドの変更送り信
　コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してコマンドチャネルを送信してくを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。

#!/usr/bin/env python
# -*- coding: utf-8 -*-
import linuxcnc
c = linuxcnc.command()
# Usage examples for some of the commands listed below:
c.abort()
c.auto(linuxcnc.AUTO_RUN, program_start_line)
c.auto(linuxcnc.AUTO_STEP)
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c.auto(linuxcnc.AUTO_PAUSE)
c.auto(linuxcnc.AUTO_RESUME)
c.brake(linuxcnc.BRAKE_ENGAGE)
c.brake(linuxcnc.BRAKE_RELEASE)
c.flood(linuxcnc.FLOOD_ON)
c.flood(linuxcnc.FLOOD_OFF)
c.home(2)
c.jog(linuxcnc.JOG_STOP, jjogmode, joint_num_or_axis_index)
c.jog(linuxcnc.JOG_CONTINUOUS, jjogmode, joint_num_or_axis_index, velocity)
c.jog(linuxcnc.JOG_INCREMENT, jjogmode, joint_num_or_axis_index, velocity, increment)
c.load_tool_table()
c.maxvel(200.0)
c.mdi("G0 X10 Y20 Z30")
c.mist(linuxcnc.MIST_ON)
c.mist(linuxcnc.MIST_OFF)
c.mode(linuxcnc.MODE_MDI)
c.mode(linuxcnc.MODE_AUTO)
c.mode(linuxcnc.MODE_MANUAL)
c.override_limits()
c.program_open("foo.ngc")
c.reset_interpreter()
c.tool_offset(toolno, z_offset, x_offset, diameter, frontangle, backangle, orientation)

1.1.1.1 linuxcnc.command属性に関する注意
serial

現します。在のハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。シリアルを送信してく番号すべてを外部とリンクする
8.4.6.1 linuxcnc.command メソッド：

abort()

EMC_TASK_ABORT メッセージを手伝うことができる場合は、送信してくします。
auto(int[, int])

プログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実行、ステップ、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった、または進行中の作業です。再開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。
brake(int)

スピンドルを送信してくブレーキを手伝うことができる場合は、オンまたは進行中の作業です。リリースします。
debug(int)

EMC_SET_DEBUG メッセージを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてデバッグレベルを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
feedrate(float)
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送り速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
flood(int)

Syntax:

flood(command)

flood(linuxcnc.FLOOD_ON)

flood(linuxcnc.FLOOD_OFF)

Constants:

FLOOD_ON

FLOOD_OFF

home(int)

与えられます。えられた関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するを手伝うことができる場合は、家に連絡するか、参加して帰できますが、自動モーします。
jog(command-constant, bool, int[, float[, float]])

構文： 
jog（command、jjogmode、joint_num_or_axis_index、velocity [、distance]]）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
jog（linuxcnc.JOG_STOP、jjogmode、joint_num_or_axis_index）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
jog（linuxcnc.JOG_CONTINUOUS、jjogmode、joint_num_or_axis_index、velocity）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
jog（linuxcnc.JOG_INCREMENT、jjogmode、joint_num_or_axis_index、velocity、distance）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
コマンド定しました。数 

linuxcnc.JOG_STOP 

linuxcnc.JOG_CONTINUOUS 

linuxcnc.JOG_INCREMENT 

jjogmode 

True

個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントジョグを手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれします（teleop_enable（0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が必要です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
Fales 

要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ軸の移動を協調制御できます。デカルを送信してくト座標です。ジョグ（teleop_enable（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が必要）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
Joint_num_or_axis_index 

For joint jog (jjogmode=1)

joint_number

For axis Cartesian coordinate jog (jjogmode=0)
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zero-based index of the axis coordinate with respect to the known coordinate 

letters XYZABCUVW (x=>0,y=>1,z=>2,a=>

load_tool_table()

ツールを送信してくテーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、リロードします。
maxvel(float)

最大速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、
mdi(string)

MDI コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくします。 最大 255文字。
mist(int)

turn on/off mist.

Syntax:

mist(command)

mist(linuxcnc.MIST_ON)

mist(linuxcnc.MIST_OFF)

Constants:

MIST_ON

MIST_OFF

mode(int)

モードを手伝うことができる場合は、設定しました。します（MODE_MDI、MODE_MANUAL、MODE_AUTO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
override_limits()

オーバーライド軸の移動を協調制御できます。制限など、フラグを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
program_open(string)

NGC ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。
rapidrate()

set rapid override factor

reset_interpreter()

RS274NGC インタープリターを手伝うことができる場合は、リセットする場合は、
set_adaptive_feed(int)

アダプティブフィードフラグを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、
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set_analog_output(int, float)

アナのロビーでログ出力ピンを手伝うことができる場合は、値に連絡するか、参加して設定しました。します
set_block_delete(int)

ブロックは進行中の作業です。削除する必要があります。フラグを手伝うことができる場合は、設定しました。します
set_digital_output(int, int)

デジタルを送信してく出力ピンを手伝うことができる場合は、値に連絡するか、参加して設定しました。します
set_feed_hold(int)

フィードホールを送信してくドのハンドブックは進行中の作業です。オン/オフを手伝うことができる場合は、設定しました。します
set_feed_override(int)

フィードオーバーライドのハンドブックは進行中の作業です。オン/オフを手伝うことができる場合は、設定しました。します
set_max_limit(int, float)

特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大位置されます。制限など、を手伝うことができる場合は、設定しました。します
set_min_limit()

特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求位置されます。制限など、を手伝うことができる場合は、設定しました。します
set_optional_stop(int)

オプションのハンドブックは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。オン/オフを手伝うことができる場合は、設定しました。します
set_spindle_override(int [, int])

スピンドルを送信してくオーバーライドを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加して設定しました。します。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。スピンドルを送信してく 0 です。
spindle(int [[float] [int] [float,int]])

スピンドルを送信してく方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 
SPINDLE_FORWARD、SPINDLE_REVERSE、SPINDLE_OFF、SPINDLE_INCREASE、SPINDL

E_DECREASE、または進行中の作業です。 SPINDLE_CONSTANT のハンドブックは進行中の作業です。いずれかのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数。
#!/usr/bin/env python
import linuxcnc
c = linuxcnc.command()
#Increase speed of spindle 0 by 100rpm. Spindle must be on first
c.spindle(linuxcnc.INCREASE)
#Increase speed of spindle 2 by 100rpm. Spindle must be on first
c.spindle(linuxcnc.SPINDLE_INCREASE, 2)
#Set speed of spindle 0 to 1024 rpm
c.spindle.(linuxcnc.SPINDLE_FORWARD, 1024)
#Set speed of spindle 1 to -666 rpm
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c.spindle.(linuxcnc.SPINDLE_REVERSE, 666, 1)
#Stop spindle 0
c.spindle.(linuxcnc.SPINDLE_OFF)
#Stop spindle 0 explicitly
c.spindle.(linuxcnc.SPINDLE_OFF, 0)

spindleoverride(float [, int])

主軸の移動を協調制御できます。オーバーライド係数を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。スピンドルを送信してく 0 です。
state(int)

マシンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。は進行中の作業です。、
STATE_ESTOP、STATE_ESTOP_RESET、STATE_ON、または進行中の作業です。 STATE_OFF である場合は、必要があり
ます

task_plan_sync()

このハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と、ディスクは進行中の作業です。上のハンドブックは進行中の作業です。 var ファイルを送信してくがインタープリターからのハンドブックは進行中の作業です。ライブ値で更する許可新しいバージョンの
されます。

teleop_enable(int)

テロープモードを手伝うことができる場合は、有効になっていません。/無効になっていません。に連絡するか、参加してします（ジョイントジョギングを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
tool_offset(int, float, float, float, float, float, int)

ツールを送信してくオフセットを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 上記のハンドブックは進行中の作業です。使用され例としては、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
traj_mode(int)

軌道モードを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 モードは進行中の作業です。、MODE_FREE、MODE_COORD、または進行中の作業です。 MODE_TELEOP

のハンドブックは進行中の作業です。いずれかです。
unhome(int)

特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。します。
wait_complete([float])

最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して送信してくされたコマンドのハンドブックは進行中の作業です。完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のを手伝うことができる場合は、待ちます。 秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。タイムのメンバーに連絡するか、参加してアウトが指定しました。されていない場合は、、デ
フォルを送信してくトは進行中の作業です。 5秒です。 タイムのメンバーに連絡するか、参加してアウトした場合は、は進行中の作業です。-1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。し、コマンドのハンドブックは進行中の作業です。実行状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて
RCS_DONE または進行中の作業です。 RCS_ERROR を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。

8.4.7 エラーチとのインタプリタの相互作用ャネルの変更読み取るみ取るり
 エラーメッセージを手伝うことができる場合は、処理する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、エラーチャネルを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるに連絡するか、参加してポーリング（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所します。
　エラーメッセージのハンドブックは進行中の作業です。 NML チャネルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。（コマンドチャネルを送信してくとステータスチャネルを送信してく以外のハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所キューがある場合は、こ
とに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。これは進行中の作業です。、エラーメッセージのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。コンシューマーがそのハンドブックは進行中の作業です。メッセージを手伝うことができる場合は、キューから
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削除する必要があります。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。エラーメッセージコンシューマー（Axis など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してメッセージが表示される場合は、
かどうかは進行中の作業です。、タイミングに連絡するか、参加してよって異なります。なります。 セットアップに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、エラーチャネルを送信してくリーダータスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、 1 つだ
け含まれています。める場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

#!/usr/bin/env python

# -*- coding: utf-8 -*-
import linuxcnc
e = linuxcnc.error_channel()
error = e.poll()
if error:
kind, text = error
if kind in (linuxcnc.NML_ERROR, linuxcnc.OPERATOR_ERROR):
typus = "error"
else:
typus = "info"
print typus, text

8.4.8 iniファイル値の変更読み取るみ取るり
linuxcnc.ini オブジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして ini ファイルを送信してくから値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。

#!/usr/bin/env python
# -*- coding: utf-8 -*-
# run as:
# python ini-example.py ~/emc2-dev/configs/sim/axis/axis_mm.ini
import sys
import linuxcnc
inifile = linuxcnc.ini(sys.argv[1])
# inifile.find() returns None if the key wasnt found - the
# following idiom is useful for setting a default value:
machine_name = inifile.find("EMC", "MACHINE") or "unknown"
print "machine name: ", machine_name
# inifile.findall() returns a list of matches, or an empty list
# if the key wasnt found:
extensions = inifile.findall("FILTER", "PROGRAM_EXTENSION")
print "extensions: ", extensions
# override default NML file by ini parameter if given
nmlfile = inifile.find("EMC", "NML_FILE")
if nmlfile:
linuxcnc.nmlfile = os.path.join(os.path.dirname(sys.argv[1]), nmlfile)
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8.4.9 linuxcnc.positionloggerタイプ
いくつかのハンドブックは進行中の作業です。使用され上のハンドブックは進行中の作業です。ヒントは進行中の作業です。、src / emc / usr_intf / gremlin /gremlin.py から収めたものもありました。集できます。

1.1.1.1 members

npts

ポイントのハンドブックは進行中の作業です。数。
8.4.9.1 メソッド

start(float)

位置されます。ロガーを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、ARG秒ごとに連絡するか、参加して実行します
clear()

ポジションロガーを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、
stop()

位置されます。ロガーを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします
call()

ここでバックは進行中の作業です。プロットを手伝うことができる場合は、プロットします。
last([int])

プロットのハンドブックは進行中の作業です。最新しいバージョンののハンドブックは進行中の作業です。ポイントを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すか、なし、

8.5 Vismach

Vismach は進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。モデルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。およびアニメーション化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできる場合は、 Python 関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。セットです。
 Vismach は進行中の作業です。モデルを送信してくを手伝うことができる場合は、 3Dビューポートで表示し、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、とモデルを送信してくパーツがアニ
メーション化し、スクリプトを作成するための多くの試みされます。
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Vismachビューポートビューは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して操作できます
 スクは進行中の作業です。ロールを送信してくホイールを送信してくまたは進行中の作業です。右ボタンドラッグでズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加して
 左に移動すると、それは正のボタンでパンドラッグ
 中の作業です。ボタンのハンドブックは進行中の作業です。ドラッグまたは進行中の作業です。 Shift キーを手伝うことができる場合は、押すかしながらドラッグして回りまたは反転する速度を定義するします。
　Vismach モデルを送信してくは進行中の作業です。 Python スクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 Python構文を手伝うことができる場合は、使用されできます。 これは進行中の作業です。、スクは進行中の作業です。リ
プトを手伝うことができる場合は、レイアウトする場合は、方法が求められました。が複数ある場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。しますが、このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントに連絡するか、参加して記載されているされている場合は、例としては、では進行中の作業です。、最
も単な方法が求められました。純なパーツを記述します。で最も基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな方法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されします。
　Vismach モデルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、際ののハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな手順は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 モーションを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、 HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。します
 パーツを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、
 それらがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して動され、くかを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、
 運動され、グルを送信してくープに連絡するか、参加して集まる場合は、

8.5.1 スクリプトを読み取る開始します
　＃！/ usr / bin / env python を手伝うことができる場合は、含まれています。めて、ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、スクは進行中の作業です。リプトとして実行できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことは進行中の作業です。、テスト
に連絡するか、参加して役立ちます。 最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して行うことは進行中の作業です。、必要なライブラリを手伝うことができる場合は、インポートする場合は、ことです。
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#!/usr/bin/env python
from vismach import *
import hal
import math
import sys

8.5.2 HALピンを読み取る作モード成します。
　Hal ピンは進行中の作業です。通常のハンドブックは進行中の作業です。 Python「hal」ライブラリで作成されました。され、Vismach に連絡するか、参加して固有のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。では進行中の作業です。ありません。 詳細については、に連絡するか、参加してつ
いては進行中の作業です。、「Python でのハンドブックは進行中の作業です。 Userpace コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 スクは進行中の作業です。リプトファ
イルを送信してく名と一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。でコンポーネントを手伝うことができる場合は、作成されました。してから、HAL ピンを手伝うことができる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要が
あります。 これらは進行中の作業です。、Vismach モデルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。アニメーション化し、スクリプトを作成するための多くの試みに連絡するか、参加して使用されされる場合は、ときに連絡するか、参加して、コンポーネントハンドルを送信してくと
短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。で参照してください。されます。

c = hal.component("samplegui")
c.newpin("joint0", hal.HAL_FLOAT, hal.HAL_IN)
c.newpin("joint1", hal.HAL_FLOAT, hal.HAL_IN)
c.ready()

　HAL ピン samplegui.joint0 および samplegui.joint1 を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 loadusr -W samplegui を手伝うことができる場合は、使用されして
Vismach モデルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、と、c.ready（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。 loadusr に連絡するか、参加して準備を手伝うことができる場合は、ができている場合は、ことを手伝うことができる場合は、通知りません。します。

8.5.3 パーツの変更作モード成
　CAD パッケージでジオメトリを手伝うことができる場合は、作成されました。し、AsciiSTL（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 AsciiOBJ（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、使用されしてモデルを送信してくスクは進行中の作業です。リプ
トに連絡するか、参加してインポートする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。がおそらく最も簡単な方法が求められました。です。 どちらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数も、ファイルを送信してく名または進行中の作業です。生し続けました。データのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
付き数字き引き起こします。数のハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ことができます

part = AsciiSTL(filename="path/to/file.stl)
part = AsciiSTL(data="solid part1 facet normal ....")
part = AsciiOBJ(filename="path/to/file.obj)

part = AsciiOBJ(data="v 0.123 0.234 0.345 1.0 ...")

　パーツは進行中の作業です。、STL または進行中の作業です。 OBJ スペースと同じ場所のハンドブックは進行中の作業です。 Vismach スペースに連絡するか、参加して作成されました。されます。 これは進行中の作業です。、CAD パッ
ケージでモデルを送信してくを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ立てる場合は、ことができる場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
　または進行中の作業です。、さまざまな形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すプリミティブからモデルを送信してくスクは進行中の作業です。リプト内に連絡するか、参加してパーツを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、こともできます。 多くの人がコードの小さな改善を要求く
のハンドブックは進行中の作業です。形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すは進行中の作業です。原点を合わせてで作成されました。され、作成されました。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して必要な場所に連絡するか、参加して移動され、する場合は、必要があります。

cylinder = CylinderX(x1, r1, x2, r2)
cylinder = CylinderY(y1, r1, y2, r2)
cylinder = CylinderZ(z1, r1, z2, r2)

軸の移動を協調制御できます。上のハンドブックは進行中の作業です。指定しました。されたポイントに連絡するか、参加して指定しました。された半径と長さを含めることを手伝うことができる場合は、使用されして、指定しました。された軸の移動を協調制御できます。上に連絡するか、参加して（オプションでテーパーが付き数字け
られた）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所円柱を使用して、円柱がツールと操縦翼面の間をちょうど通過するまでを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
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sphere = Sphere(x, y, z, r)
（x、y、z）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して半径と長さを含めること r のハンドブックは進行中の作業です。球を作成しますを手伝うことができる場合は、作成されました。します

triangle = TriangleXY(x1, y1, x2, y2, x3, y3, z1, z2)
triangle = TriangleXZ(x1, z1, x2, z2, x3, z3, y1, y2)
triangle = TriangleYZ(y1, z1, y2, z2, y3, z3, x1, x2)

指定しました。された平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して平行な最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してよって定しました。義するされた平面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が間が経つにつれてに連絡するか、参加して三角を得ることができます。形のハンドブックは進行中の作業です。プレートを手伝うことができる場合は、作成されました。し、頂点を合わせては進行中の作業です。 3

つのハンドブックは進行中の作業です。座標です。ペアに連絡するか、参加してよって指定しました。されます。
arc = ArcX(x1, x2, r1, r2, a1, a2)

円弧の最大偏差が形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
box = Box(x1, y1, z1, x2, y2, z2)

指定しました。された位置されます。に連絡するか、参加して反を見つけることは難し対側のハンドブックは進行中の作業です。コーナのロビーでーがあり、XYZ軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して平行なエッジを手伝うことができる場合は、持ちました。つ直角を得ることができます。プリズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
box = BoxCentered(xw, yw, zw)

原点を合わせてを手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。とした xwby yw byzw ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
box = BoxCenteredXY(xw, yw, z)

幅に高まり始めています。 xw / yw および高さ z のハンドブックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
複合は、パーツは進行中の作業です。、作成されました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してこれらのハンドブックは進行中の作業です。プリミティブを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ立てる場合は、ことに連絡するか、参加してよって作成されました。できます。

part1 = Collection([Sphere(100,100,100,50), CylinderX(100,40,150,30)])
part2 = Box(50,40,75,100,75,100)
part3 = Collection([part2, TriangleXY(10,10,20,10,15,20,100,101)])
part4 = Collection([part1, part2])

8.5.4 可動部品
　モデルを送信してくを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ立てる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Vismach スペースでパーツを手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、必要がある場合は、場合は、があります。 また、アニ
メーションのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。が原点を合わせてで作成されました。される場合は、ため、アニメーションを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して移動され、する場合は、必要がある場合は、場合は、も
あります（ただし、パーツとともに連絡するか、参加して移動され、します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

part1 = Translate([part1], x, y, z)
part1 を手伝うことができる場合は、 x、y、z で指定しました。された距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。だけ移動され、します。

part1 = Rotate([part1], theta, x, y, z)
原点を合わせてと x、y、z のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。シータでパーツを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせます。

8.5.5 パーツの変更アニメーション
　モデルを送信してくを手伝うことができる場合は、アニメーション化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して（HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してよって制御するされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、HalTranslate と
HalRotate のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数があります。 パーツを手伝うことができる場合は、アセンブリ内で移動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、「コレクは進行中の作業です。ション」コマンドで
アセンブリする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、HAL モーションを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、必要があります。 回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。と平行移動され、ベクは進行中の作業です。トルを送信してくは進行中の作業です。、モデルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
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組みを開始するために、結果としてみ立て中の作業です。に連絡するか、参加して vismach スクは進行中の作業です。リプトに連絡するか、参加してよって移動され、される場合は、とき、または進行中の作業です。モデルを送信してくがアニメーション化し、スクリプトを作成するための多くの試みされる場合は、ときに連絡するか、参加して
HAL ピンに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。して移動され、する場合は、ときに連絡するか、参加して、パーツとともに連絡するか、参加して移動され、します。

part = HalTranslate([part], comp, "hal_pin", xs, ys, zs)
　関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。スクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。半で事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して作成されました。できる場合は、コレクは進行中の作業です。ション/パーツです。または進行中の作業です。、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
じてこのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで作成されました。する場合は、こともできます。例としては、：part1 = HalTranslate（[Box（。。。。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所]、。。。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 HAL

コンポーネントは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数です。つまり、comp = hal.component（。。。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドに連絡するか、参加してよって返す可能性があります。される場合は、オブ
ジェクは進行中の作業です。トです。 そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、モーションを手伝うことができる場合は、アニメーション化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、 HAL のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してなります。これは進行中の作業です。、スクは進行中の作業です。リプトのハンドブックは進行中の作業です。
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。半で作成されました。された HAL コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。一部である場合は、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンと一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、必要があります。
　次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、X、Y、Z のハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくに連絡するか、参加して従って使用されいます。 1：1 スケールを送信してくで作成されました。されたデカルを送信してくトマシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、正のハンドブックは進行中の作業です。 X方向に動かすようにドライブに命令する
のハンドブックは進行中の作業です。モーションのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。通常 1,0,0 に連絡するか、参加してなります。 ただし、STL ファイルを送信してくがたまたま cm で、マシンがイン
チであった場合は、、0.3937（1cm /2.54in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、スケールを送信してくとして使用されする場合は、ことで、このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでこれを手伝うことができる場合は、修正できます。

part = HalRotate([part], comp, "hal_pin", angle_scale, x, y, z)
　このハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。操作は進行中の作業です。 HalTranslate と似デカルトシステムの回転単位ていますが、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ために連絡するか、参加して最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してパーツを手伝うことができる場合は、原点を合わせてに連絡するか、参加して移動され、する場合は、
必要がある場合は、点を合わせてが異なります。なります。 回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、原点を合わせてから（x、y、z）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で定しました。義するされる場合は、点を合わせてまでです。 回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位
である場合は、ため、0 から 1 のハンドブックは進行中の作業です。スケーリングのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するジョイントのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、360 のハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要がありま
す。パーツを手伝うことができる場合は、原点を合わせてから正しい位置されます。に連絡するか、参加して戻ると、すと、回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。なされます。 パーツに連絡するか、参加して「埋めめ込む」という選択を行います。まれた」
ままです。

8.5.6 モデルの変更組み込みみ立て。て。
　パーツを手伝うことができる場合は、一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して移動され、する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Collection（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドを手伝うことができる場合は、使用されしてパーツを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ立てる場合は、必要があります。 
パーツを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ立てて、正しい順序を指定します。でそれらのハンドブックは進行中の作業です。モーションを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ことが重要です。 たとえば、回りまたは反転する速度を定義するスピン
ドルを送信してくとアニメーション化し、スクリプトを作成するための多くの試みされたドローバーを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた移動され、ヘッドフライス盤を制御するを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してしま
す。
 ヘッド本体を手伝うことができる場合は、作成されました。します。
 原点を合わせてに連絡するか、参加してスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
 回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。
 ヘッドを手伝うことができる場合は、スピンドルを送信してくに連絡するか、参加して移動され、する場合は、か、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、ヘッドに連絡するか、参加して移動され、します。
 ドローバーを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、
 ドローバーのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、
 3 つのハンドブックは進行中の作業です。パーツを手伝うことができる場合は、ヘッドアセンブリに連絡するか、参加して組みを開始するために、結果としてみ立てます
 ヘッドアセンブリのハンドブックは進行中の作業です。モーションを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するは進行中の作業です。、ドライブドッグのハンドブックは進行中の作業です。セットのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するに連絡するか、参加してよって示されます。

#Drive dogs
dogs = Box(-6,-3,94,6,3,100)

699



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

dogs = Color([1,1,1,1],[dogs])
dogs = HalRotate([dogs],c,"spindle",360,0,0,1)
dogs = Translate([dogs],-1,49,0)
#Drawbar
draw = CylinderZ(120,3,125,3)
draw = Color([1,0,.5,1],[draw])
draw = Translate([draw],-1,49,0)
draw = HalTranslate([draw],c,"drawbar",0,0,1)
# head/spindle
head = AsciiSTL(filename="./head.stl")
head = Color([0.3,0.3,0.3,1],[head])
head = Translate([head],0,0,4)
head = Collection([head, tool, dogs, draw])
head = HalTranslate([head],c,"Z",0,0,0.1)
# base
base = AsciiSTL(filename="./base.stl")
base = Color([0.5,0.5,0.5,1],[base])
# mount head on it
base = Collection([head, base])

最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、すべてのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する部品だけを相互に接続できるモジュール、床を指すように設定されます。、および作業です。（存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。コレクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、必要があ
ります。 シリアルを送信してくマシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、新しいバージョンのしいパーツは進行中の作業です。それぞれ前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。パーツのハンドブックは進行中の作業です。コレクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して追加してされます。 並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっ列を維持します。 それ
マシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。「ベース」パーツが存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、があります。 したがって、たとえば、
scaragui.py では進行中の作業です。、link3 が link2 に連絡するか、参加して、link2 が link1 に連絡するか、参加して、link1 が link0 に連絡するか、参加して追加してされる場合は、ため、最終的ライセンシーであるなモデルを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
ように連絡するか、参加して作成されました。されます。

model = Collection([link0, floor, table])
一方、ベース上を手伝うことができる場合は、移動され、する場合は、個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。パーツを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた VMC モデルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。

model = Collection([base, saddle, head, carousel])

8.5.7 その変更他のの変更機能なコード
part = Color([colorspec], [part])

　パーツのハンドブックは進行中の作業です。表示色の線で示されているように。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数とは進行中の作業です。異なります。なり、パーツ定しました。義するが 2番目を集めたに連絡するか、参加してなる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。し
てください。 colorspec は進行中の作業です。、3 つのハンドブックは進行中の作業です。 RGB値と不透明したこのペーパーを参照してください。度の成功を収めたものもありました。で構成されました。されます。 たとえば、不透明したこのペーパーを参照してください。度の成功を収めたものもありました。 50％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。赤い線は機械の加速能力です。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、
は進行中の作業です。[1,0,0,0.5]です。

myhud = Hud()
Vismach GUI に連絡するか、参加してヘッドアップディスプレイを手伝うことができる場合は、作成されました。して、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。などのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、表示します。

part = Capture()
これが何を手伝うことができる場合は、する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。かわかりませんが、ツールを送信してくチップのハンドブックは進行中の作業です。視覚えている化し、スクリプトを作成するための多くの試みに連絡するか、参加しては進行中の作業です。重要なようです。
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main(model, tooltip, work, size=10, hud=0, rotation_vectors=None, lat=0, lon=0)
　これは進行中の作業です。、すべてを手伝うことができる場合は、実現します。し、表示などを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、コマンドです。「モデルを送信してく」は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、含まれています。むコ
レクは進行中の作業です。ションである場合は、必要があります。 「ツールを送信してくチップ」と「作業です。」は進行中の作業です。、バックは進行中の作業です。プロットでそれらのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、視覚えている
化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して Capture（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって作成されました。される場合は、必要があります。 ツールを送信してくチップを手伝うことができる場合は、ツールを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、
モデルを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、scaragui.py を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　回りまたは反転する速度を定義するベクは進行中の作業です。トルを送信してくまたは進行中の作業です。緯度の成功を収めたものもありました。/経つにつれて度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、使用されして元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。視点を合わせてを手伝うことができる場合は、設定しました。できます。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより視点を合わせては進行中の作業です。す
ぐ頭に配置することをお勧めします。上からは進行中の作業です。役に連絡するか、参加して立たないため、これを手伝うことができる場合は、行うことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
　サイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりビューで視覚えている化し、スクリプトを作成するための多くの試みされる場合は、ボリュームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 hud は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。ヘッドアップ
ディスプレイを手伝うことができる場合は、指します。

8.5.8 Vismachスクリプトの変更基本構造。
#imports
from vismach import *
import hal
#create the HAL component and pins
comp = hal.component("compname")
comp.newpin("pin_name", hal.HAL_FLOAT, hal.HAL_IN)
...
#create the floor, tool and work
floor = Box(-50, -50, -3, 50, 50, 0)
work = Capture()
tooltip = Capture()
...
#Build and assemble the model
part1 = Collection([Box(-6,-3,94,6,3,100)])
part1 = Color([1,1,1,1],[part1])
part1 = HalRotate([part1],comp,"pin_name",360,0,0,1)
part1 = Translate([dogs],-1,49,0)
...
#create a top-level model
model = Collection([base, saddle, head, carousel])
#Start the visualization
main(model, tooltip, work, 100, lat=-75, lon=215)
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9章 ドライバー
9.1 パラレルポートドライバ
　hal_parport コンポーネントは進行中の作業です。、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。 PC パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。ドライバです。 ポートに連絡するか、参加しては進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。 17個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理
ピンがあります。 元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートは進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、データ、制御する、およびステータスのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくー
プに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これしました。 データグルを送信してくープは進行中の作業です。 8 つのハンドブックは進行中の作業です。出力ピンで構成されました。され、制御するグルを送信してくープは進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンで構成されました。され、
ステータスグルを送信してくープは進行中の作業です。 5 つのハンドブックは進行中の作業です。入力ピンで構成されました。されます。
　1990年代初に興味を持ちました。頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加して、双方向に動かすようにドライブに命令するパラレルを送信してくポートが導入されました。これに連絡するか、参加してより、データグルを送信してくープを手伝うことができる場合は、出力または進行中の作業です。入
力に連絡するか、参加して使用されできます。 HAL ドライバーは進行中の作業です。双方向に動かすようにドライブに命令するポートを手伝うことができる場合は、サポートし、ユーザーがデータグルを送信してくープを手伝うことができる場合は、入力または進行中の作業です。
出力として設定しました。できる場合は、ように連絡するか、参加してします。 出力として構成されました。されている場合は、場合は、、ポートは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。 12 のハンドブックは進行中の作業です。出力と 5 つのハンドブックは進行中の作業です。入
力を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して構成されました。されている場合は、場合は、、4 つのハンドブックは進行中の作業です。出力と 13 のハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
　一部のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートでは進行中の作業です。、制御するグルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。オープンコレクは進行中の作業です。タであり、外部ゲートに連絡するか、参加してよってローに連絡するか、参加して
駆動され、される場合は、場合は、もあります。 オープンコレクは進行中の作業です。タ制御するピンを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたボード上。 x として構成されました。されている場合は、場合は、、
8 つのハンドブックは進行中の作業です。出力と 9 つのハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
　一部のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートでは進行中の作業です。、制御するグルを送信してくープに連絡するか、参加してプッシュプルを送信してくドライバがあり、入力として使用されできません。

HAL と標準的なオープンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コレクター
HAL は、x モードの双方向のカウントに同意しない場合、ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりましたオープンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コレクタ（OC）であるかどうかを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が自動きが独立していない場合でも、的なに見つかりました判断できませ
ん。 そうでない場合でも、、それらを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。と標準的なして使用できます。すること標準的なはできず、外の部ソースの動き。からそれらを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が LOW に見つかりました駆動きが独立していない場合でも、
しようと標準的なすると標準的な、ハードウェアが独立していない場合でも、損傷を避け、最高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。
ポートのコレクタピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、開いているかどうかを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確認してくするに見つかりましたは、hal_parport を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が x モードでロードします。 
デバイスの動き。が独立していない場合でも、接続き使用できます。されていない場合でも、、HAL はピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が TRUE と標準的なして読み取って、複数のサブファイルのタブページを作成できます。み取る必要が独立していない場合でも、あります。 次のフィード移動まで、に見つかりました、制御する方法を下位レベルの制御がピ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の 1 つから GNDに見つかりました 470 オームを制御する方法を下位レベルの制御がの抵抗のそれぞれは、いくつかの高電圧抵を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が挿入します。 制御する方法を下位レベルの制御がピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました結果は無視されます。と標準的なして生じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がる電圧が独立していない場合でも、 0V に見つかりました近くない場合、コントローラーはく、
HAL が独立していない場合でも、ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が FALSE と標準的なして読み取って、複数のサブファイルのタブページを作成できます。み取る場合でも、、OC ポートが独立していない場合でも、あります。 結果は無視されます。の電圧が独立していない場合でも、 0V から遠く離れているく離れている
場合でも、、または HAL が独立していない場合でも、ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が FALSE と標準的なして読み取って、複数のサブファイルのタブページを作成できます。み取らない場合でも、、ポートを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が x モードで使用できます。すること標準的なはできま
せん。
制御する方法を下位レベルの制御がピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が駆動きが独立していない場合でも、する外の部ハードウェアも、オープンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コレクタゲート（74LS05 など）を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する必要が独立していない場合でも、あり
ます。 一部のコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ピューターでは、BIOS設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しが独立していない場合でも、 x モードを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。できるかどうかに見つかりました影響しませんが、エラーが表示されない場合する場合でも、が独立していない場合でも、ありま
す。 SPP モードが独立していない場合でも、機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がする可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、最も高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。いです。
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他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせは進行中の作業です。サポートされておらず、ドライバがインストールを送信してくされる場合は、と、ポートを手伝うことができる場合は、入力から出力に連絡するか、参加して変更する許可
する場合は、ことは進行中の作業です。できません。 パーポートドライバーは進行中の作業です。、最大 8 つのハンドブックは進行中の作業です。ポート（hal_parport.c のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_PORTS で定しました。
義する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、制御するできます。 ポートに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ゼロから始するために、結果としてまる場合は、番号すべてを外部とリンクするが付き数字けられています。

9.1.1 読み取るみ込みみ中
　hal_parport ドライバーは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントである場合は、ため、loadrt を手伝うことができる場合は、使用されしてリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してス
レッドに連絡するか、参加してロードする場合は、必要があります。 構成されました。文字列を維持します。 それは進行中の作業です。、使用されする場合は、パラレルを送信してくポートと（オプションで）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所それ
らのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、記述されたします。 構成されました。文字列を維持します。 それに連絡するか、参加して少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ポートが記述されたされていない場合は、は進行中の作業です。、エラーで
す。

loadrt hal_parport cfg="port [type] [port [type] ...]"

　16未満ののハンドブックは進行中の作業です。ポート番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。指定しました。は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してよって検出されたパラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、指します。 これは進行中の作業です。、
hal_parport ドライバーを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、最も簡単な方法が求められました。な方法が求められました。であり、ロードされている場合は、場合は、は進行中の作業です。 Linuxparport_pc ド
ライバーと連携していません。します。 0 のハンドブックは進行中の作業です。ポートは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してで検出された最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートであり、1 は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
ポートです。
基づいて構築できるため本構成されました。これは進行中の作業です。、Linux が検出した最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、使用されします。

loadrt hal_parport cfg="0"

ポートアドレスのハンドブックは進行中の作業です。使用され代わりに連絡するか、参加して、ポートアドレスは進行中の作業です。 16 進表記 0x、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加してアドレスを手伝うことができる場合は、使用されして指定しました。できま
す。

loadrt hal_parport cfg="0x378"

タイプ hal_parport ドライバに連絡するか、参加してよって処理される場合は、パラレルを送信してくポートごとに連絡するか、参加して、オプションでタイプを手伝うことができる場合は、指定しました。でき
ます。 タイプは進行中の作業です。、in、out、epp、または進行中の作業です。 x のハンドブックは進行中の作業です。いずれかです。
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タイプが指定しました。されていない場合は、、デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 out です。
　epp のハンドブックは進行中の作業です。タイプは進行中の作業です。 out と同じですが、hal_parport ドライバーは進行中の作業です。、ポートを手伝うことができる場合は、 EPP モードに連絡するか、参加して切り替えるえる場合は、よう
に連絡するか、参加して要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれします。 hal_parport ドライバーは進行中の作業です。 EPP バスプロトコルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしませんが、一部のハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してでは進行中の作業です。、
EPP モードは進行中の作業です。、一部のハンドブックは進行中の作業です。周辺ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、改善に興味を持つようになりました。する場合は、方法が求められました。でポートのハンドブックは進行中の作業です。電気まぐれな「リアルタイム」的ライセンシーである特性があります。を手伝うことができる場合は、変更する許可します。 
Gecko G540 のハンドブックは進行中の作業です。チャージポンプは進行中の作業です。、一部のハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートでこれを手伝うことができる場合は、必要とする場合は、ことが知りません。られています。
　モード x に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。上記のハンドブックは進行中の作業です。注を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　2 つのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、使用されした例としては、これに連絡するか、参加してより、システムのメンバーに連絡するか、参加してで検出された 2 つのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートが有効になっていません。
に連絡するか、参加してなります。1 つ目を集めたは進行中の作業です。出力モード、2 つ目を集めたは進行中の作業です。入力モードです。

loadrt hal_parport cfg="0 out 1 in"

関である米国国立標準技術研究所数読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりおよび書き込む」という選択を行います。み関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ように連絡するか、参加して LinuxCNC に連絡するか、参加して指示する場合は、必要もあります。
addf parport.0.read base-thread
addf parport.0.write base-thread

9.1.2 PCIポートアドレス
　1 つのハンドブックは進行中の作業です。優れています。れた PCI パーポートカードは進行中の作業です。、Netmos9815 チップセットで作られています。 + 5V のハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするが
良したいと考えていました好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてで、シングルを送信してくポートまたは進行中の作業です。デュアルを送信してくポートで供されるソフトウェアを特定するための給できます。
　PCIカードのハンドブックは進行中の作業です。 I / O アドレスを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、listpci コマンドを手伝うことができる場合は、使用されし
ます。
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lspci -v

「Netmos」が含まれています。まれている場合は、エントリを手伝うことができる場合は、探します。 これらのします。 2 ポートカードのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
0000:01:0a.0 Communication controller: \
Netmos Technology PCI 9815 Multi-I/O Controller (rev 01)
Subsystem: LSI Logic / Symbios Logic 2POS (2 port parallel adapter)
Flags: medium devsel, IRQ 5
I/O ports at b800 [size=8]
I/O ports at bc00 [size=8]
I/O ports at c000 [size=8]
I/O ports at c400 [size=8]
I/O ports at c800 [size=8]
I/O ports at cc00 [size=16]

　実験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度ののハンドブックは進行中の作業です。結果、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ポート（オンカードポート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。リストされている場合は、 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。アドレス（c000）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使
用されし、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ポート（リボンケーブルを送信してくで接続するためのコードを作成しました。されている場合は、ポート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。リストされている場合は、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。アドレス
（b800）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、ことがわかりました。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。出力方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、使用されしたオンボード
パラレルを送信してくポートと PCI パラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、示しています。

loadrt hal_parport cfg="0x378 0xc000"

　値が異なります。なる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 Netmosカードは進行中の作業です。プラグアンドプレイであり、どのハンドブックは進行中の作業です。スロットに連絡するか、参加して
挿入する場合は、かに連絡するか、参加してよって設定しました。が変わる場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、ため、「内部に連絡するか、参加して潜り込む」という選択を行います。んで」再配置されます。したい場合は、は進行中の作業です。、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として
する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してこれらのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。 LinuxCNC。

9.1.3 ピン
 parport。<return>p> .pin- <return>n> -out（ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理出力ピンを手伝うことができる場合は、駆動され、します。
 parport。<return>p> .pin- <return>n> -in（ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理入力ピンを手伝うことができる場合は、追跡の問題です。します。
 parport。<return>p> .pin- <return>n> -in-not（ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理入力ピンを手伝うことができる場合は、追跡の問題です。しますが、反を見つけることは難し転する速度を定義するします。
各ドライブには、ピンに連絡するか、参加してついて、<return>p>は進行中の作業です。ポート番号すべてを外部とリンクする、<return>n>は進行中の作業です。 25 ピン D シェルを送信してくコネクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピン番号すべてを外部とリンクするです。
物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理出力ピンごとに連絡するか、参加して、ドライバーは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。します（例としては、：parport.0.pin-14-out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理入力ピンごとに連絡するか、参加して、ドライバーは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。します（例としては、：parport.0.pin-12-in と
parport.0.pin-12-in-not）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
-in HAL ピンは進行中の作業です。、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンがハイのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 TRUE であり、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンがローのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 FALSE です。 -in-not 

HAL ピンは進行中の作業です。反を見つけることは難し転する速度を定義するされ、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンがハイのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 FALSE に連絡するか、参加してなります。
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9.1.4 パラメータ
 parport。<return>p> .pin- <return>n> -out-invert（ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所出力ピンを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するします。
 parport。<return>p> .pin- <return>n> -out-reset（ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-reset 関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。ピン

を手伝うことができる場合は、リセットする場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。 TRUE。
 parport。<return>p> .reset-time ’（U32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ピン間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。みに連絡するか、参加してよって設定しました。され、リ

セット機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。リセット機能しなくなったに連絡するか、参加してよってリセットされます。
 -invert パラメータは進行中の作業です。、出力ピンがアクは進行中の作業です。ティブ High かアクは進行中の作業です。ティブ Low かを手伝うことができる場合は、決定しました。します。 -invert が FALSE

のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、HAL-out ピンを手伝うことができる場合は、 TRUE に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンが High に連絡するか、参加してなり、FALSE に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と Low に連絡するか、参加してな
ります。 -invert が TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、HAL-out ピンを手伝うことができる場合は、 TRUE に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンがローに連絡するか、参加して駆動され、されます。

9.1.5 機能なコード
 parport。<return>p> .read（funct）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ポート<return>portnum>のハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理入力ピンを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、HAL-in および-in-not ピ

ンを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのします。
 parport.read-all（funct）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所すべてのハンドブックは進行中の作業です。ポートのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理入力ピンを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、HAL-in および-in-not ピンを手伝うことができる場合は、更する許可

新しいバージョンのします。
 parport。<return>p> .write（funct）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ポート<return>p>のハンドブックは進行中の作業です。 HAL出力ピンを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、そのハンドブックは進行中の作業です。ポートのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理出力ピンを手伝うことができる場合は、

更する許可新しいバージョンのします。
 parport.write-all（funct）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所すべてのハンドブックは進行中の作業です。ポートのハンドブックは進行中の作業です。 HAL出力ピンを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、すべてのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理出力ピンを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンの

します。
 parport。<return>p> .reset（funct）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所連する場合は、書き込む」という選択を行います。みからリセット時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが経つにつれて過する間する場合は、まで待機し、ピンを手伝うことができる場合は、-

out-invert および-out-invert 設定しました。で示される場合は、値に連絡するか、参加してリセットします。 リセットは進行中の作業です。、後の月曜日に開催されました。で書き込む」という選択を行います。みと同じ
スレッドで行う必要があります。 ’-reset が TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、リセット機能しなくなったは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、-out-invert のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して
設定しました。します。 これを手伝うことができる場合は、 stepgen のハンドブックは進行中の作業です。 doublefreq と組みを開始するために、結果としてみ合は、わせて使用されする場合は、と、期のスポンサーシップにより間が経つにつれてごとに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ステップ
を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。できます。 doublefreq を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。 stepgen ステップスペースを手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加して設定しました。
する場合は、必要があります。

個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。ポートを手伝うことができる場合は、非常に連絡するか、参加して高速なスレッドで更する許可新しいバージョンのする場合は、必要がある場合は、が、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ポートを手伝うことができる場合は、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速のハンドブックは進行中の作業です。ス
レッドで更する許可新しいバージョンのして CPU 時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、節の位置を復元する約しています。できる場合は、場合は、に連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのされます。 -all 関である米国国立標準技術研究所数と個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して使
用されする場合は、ことは進行中の作業です。おそらく良したいと考えていましたい考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えでは進行中の作業です。ありません。

9.1.6 一般的な機械情報なユーザーコンセプト問題
モジュールを送信してくレポートを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、場合は、

insmod: error inserting ’/home/jepler/emc2/rtlib/hal_parport.ko’:
-1 Device or resource busy

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、標です。準カーネルを送信してくモジュールを送信してく parport_pc がロードされていないこと 1、およびシステムのメンバーに連絡するか、参加して内のハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。デバ
イスが I / O ポートを手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれしていないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。
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　モジュールを送信してくがロードされても機能しなくなったしていないように連絡するか、参加して見したのはそこでした。える場合は、場合は、は進行中の作業です。、ポートアドレスが正しくありませ
ん。

9.1.7 DoubleStepの変更使用
　パラレルを送信してくポートで DoubleStep を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、parport.n.write のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所数 parport.n.reset を手伝うことができる場合は、追加してし、
ステップスペースを手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加して設定しました。し、必要なリセット時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、必要があります。 そのハンドブックは進行中の作業です。ため、このハンドブックは進行中の作業です。ス
テップは進行中の作業です。 HAL のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてでアサートされ、parport.n.reset-time で指定しました。された時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてアサートされた後の月曜日に開催されました。、
parport でオフに連絡するか、参加して切り替えるえる場合は、ことができます。
例としては、えば：

loadrt hal_parport cfg="0x378 out"
setp parport.0.reset-time 5000
loadrt stepgen step_type=0,0,0
addf parport.0.read base-thread
addf stepgen.make-pulses base-thread
addf parport.0.write base-thread
addf parport.0.reset base-thread
addf stepgen.capture-position servo-thread
...
setp stepgen.0.steplen 1
setp stepgen.0.stepspace 0

DoubleStep のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、wiki を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

9.2 AX5214Hドライバー

9.3 GS2VFDドライバー

9.4 MESAHOSTMOT2ドライバー

9.5 MOTENCドライバー
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9.6 MB2HAL

9.7 OPTO22ドライバー
9.8 ピコドライバー
9.9 プルートPドライバー
9.10 POWERMAXMODBUSドライバー
9.11 サーボトゥーゴードライバー

SERVO-TO-GO（STG）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、LINUXCNC でサポートされている場合は、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 PC モーションコントロールを送信してくカード
のハンドブックは進行中の作業です。 1 つです。 これは進行中の作業です。 ISAカードであり、さまざまなフレーバーで存のユーザーインターフェースと在します（すべてこのハンドブックは進行中の作業です。ドライバー
でサポートされています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。ボードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最大 8 チャネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。直交エンコーダ入力、8 チャネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
アナのロビーでログ入力および出力、32ビットデジタルを送信してく I / O、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり込む」という選択を行います。み付き数字きインターバルを送信してくタイマー、および
ウォッチドッグが含まれています。まれています。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、SERVO TOGO のハンドブックは進行中の作業です。 WEB ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

NOTE

SERVO TO GO カードのオペアンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、プは、最新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。のスの動き。イッチモード DC-DC コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、バーターを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。しい ATX

電源にアーク装されたため、置すでは機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしないと標準的ないう報と追加の詳細が記載されている必要があります。告が独立していない場合でも、あります。 故障モードは、ドライバーが独立していない場合でも、何らかの価値がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がするように見つかりました命令していしてい
るかに見つかりました関係とともになく、STG カードが独立していない場合でも、定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定し電圧を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。すること標準的なです。 リでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコニア電圧レギュレータを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が備えたマシンでのみ役立ちます。えた古いインストールでは使用できない場合があります。い ATX

電源にアークに見つかりましたはこの問題のトラブルシューティング（はなく、STG カードで正する常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました動きが独立していない場合でも、作します。
9.11.1 インストール
9.11.2 PINS

9.11.3 パラメーター
9.11.4 関する考慮事項数

9.12 シャトル
9.13 一般的な機械情報なユーザーコンセプトメカトロニクスドライバー

一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなメカトロニクは進行中の作業です。ス GM6-PCIカードベースのハンドブックは進行中の作業です。モーションコントロールを送信してくシステムのメンバーに連絡するか、参加して
詳細については、な説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して統合は、マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
GM6-PCI モーションコントロールを送信してくカードは進行中の作業です。、FPGA と PCI ブリッジインターフェイス ASIC に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづい
ています。 短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加して統合は、手順で、小さな改善を要求さな自動され、製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーセルを送信してくを手伝うことができる場合は、制御するできます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、制御するシス
テムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、デバイスのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、示しています。
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 最大 6軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、制御するでき、それぞれがステッパーまたは進行中の作業です。 CAN バスインターフェースまたは進行中の作業です。アナのロビーでログ
サーボに連絡するか、参加してなります。

 GPIO：4回りまたは反 8 つのハンドブックは進行中の作業です。 I / O ピンが標です。準のハンドブックは進行中の作業です。フラットケーブルを送信してくヘッダーに連絡するか、参加して配置されます。されます。
 RS485 I / Oエキスパンダーモジュールを送信してく：RS485 バスは進行中の作業です。、コンパクは進行中の作業です。トな DIN レールを送信してくに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けられ

たエキスパンダーモジュールを送信してくとのハンドブックは進行中の作業です。インターフェース用されに連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されました。 8 チャンネルを送信してくデジタルを送信してく
入力、8 チャンネルを送信してくリレー出力、およびアナのロビーでログ I / O（4X +/- 10 ボルを送信してくト出力および 8X +/- 5 ボルを送信してくト
入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モジュールを送信してくが利用され可能しなくなったに連絡するか、参加してなりました。 合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。で最大 16個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、バスに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。できます。

 20個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。光学を、広く使用されているエン的ライセンシーであるに連絡するか、参加して絶縁された入力ピン：2 つのハンドブックは進行中の作業です。エンドスイッチと各ドライブには、ジョイントに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ホーミング
センサーを手伝うことができる場合は、直接接続するためのコードを作成しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。 6倍。 さらに連絡するか、参加して、2 つのハンドブックは進行中の作業です。光学を、広く使用されているエン的ライセンシーであるに連絡するか、参加して絶縁された非常停止された、またはまったく機能しなくなった入力。

インストールを送信してく：
loadrt hal_gm

ロード中の作業です。（または進行中の作業です。ロードのハンドブックは進行中の作業です。試すことが提行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、ドライバーは進行中の作業です。いくつかのハンドブックは進行中の作業です。有用されなデバッグメッセージを手伝うことができる場合は、カーネ
ルを送信してくログに連絡するか、参加して出力します。これは進行中の作業です。 DMESG で表示できます。

1 つのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してで最大 3 つのハンドブックは進行中の作業です。ボードを手伝うことができる場合は、使用されできます。
GM6-PCIカードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コネクは進行中の作業です。タがあります。
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図 11-5

9.13.1 I / Oコネクタ

図 11-6

表 11.3：GPIO コネクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。ピン配置されます。
9 7 5 3 1

IOX/7 IOX/5 IOX/3 IOX/1 VCC

10 8 6 4 2

GND IOX6 IOX4 IOX/2 IOX/0

各ドライブには、ピンは進行中の作業です。、デジタルを送信してく入力または進行中の作業です。出力として構成されました。できます。 GM6-PCI モーションコントロールを送信してくカード
に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、4 つのハンドブックは進行中の作業です。汎用され I / O（GPIO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コネクは進行中の作業です。タがあり、それぞれに連絡するか、参加して 8 つのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。可能しなくなったな I / O があります。 すべ
てのハンドブックは進行中の作業です。 GPIO ピンとパラメーター名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります

gm.<nr. of card>.gpio.<nr of gpio con>
、ここで、<return>GPIO CON のハンドブックは進行中の作業です。 NR>は進行中の作業です。 0 から 3 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。例としては、：

gm.0.gpio.0.in-0
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GM6-PCIカードのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 GPIO コネクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、示します。 ハルを送信してくピンは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してより更する許可新しいバージョンの
されます

gm.<nr of card>.read

1.1.1.1 ピン

9.13.1.1 パラメーター

9.13.2 軸コネクタ

図 11-7
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1.1.1.1 軸インターフェースモジュール
小さな改善を要求型フライス盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。 DIN レールを送信してくに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けられたインターフェースモジュールを送信してくに連絡するか、参加してより、さまざまなタイプのハンドブックは進行中の作業です。サー

ボモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、軸の移動を協調制御できます。コネクは進行中の作業です。タに連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。できます。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなアプリケーションを手伝うことができる場合は、評価なする場合は、ために連絡するか、参加して、7

つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加して構成されました。がシステムのメンバーに連絡するか、参加して統合は、マニュアルを送信してくに連絡するか、参加して示されています。 また、AXIS モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、
な説明したこのペーパーを参照してください。は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して統合は、マニュアルを送信してくに連絡するか、参加して記載されているされています。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、適切なサーボドライブ構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーを手伝うことができる場合は、評価なする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、
必要があります。

図 11-8

9.13.2.1 エンコーダー
GM6-PCI モーションコントロールを送信してくカードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、6 つのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダモジュールを送信してくがあります。 各ドライブには、エン

コーダモジュールを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくがあります。
 CHANNEL-A

 CHANNEL-B

 CHANNEL-I（インデックは進行中の作業です。ス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
直交エンコーダ信してく号すべてを外部とリンクするまたは進行中の作業です。ステップ/方向に動かすようにドライブに命令する信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、カウントする場合は、ことができます。 各ドライブには、エンコーダモ

ジュールを送信してくは進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 RJ50軸の移動を協調制御できます。コネクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダピンとパラメータ名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。
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gm.<nr. of card>.encoder.<nr of axis>
ここで、<return>軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 NR>は進行中の作業です。 0 から 5 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。例としては、：

gm.0.encoder.0.position
軸の移動を協調制御できます。 0 のハンドブックは進行中の作業です。エンコーダモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、指します。
GM6-PCIカードは進行中の作業です。、LINUXCNC とは進行中の作業です。独立してエンコーダ信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、カウントします。 ハルを送信してくピンは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加して
よって更する許可新しいバージョンのされます：

gm.<nr of card>.read

713



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

HAL のハンドブックは進行中の作業です。例としては、軸の移動を協調制御できます。 0 のハンドブックは進行中の作業です。エンコーダモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。して、500 CPR 直交エンコーダ信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、受けました。信してくし、リセット
を手伝うことができる場合は、使用されして位置されます。を手伝うことができる場合は、丸める必要があります。めます。

setp gm.0.encoder.0.counter-mode 0 # 0: quad, 1: stepDir
setp gm.0.encoder.0.index-mode 1 # 0: reset pos at index, 1:round pos at index
setp gm.0.encoder.0.counts-per-rev 2000 # GM process encoder in 4x mode, 4x500=2000
setp gm.0.encoder.0.index-invert 0
setp gm.0.encoder.0.min-speed-estimate 0.1 # in position unit/s
setp gm.0.encoder.0.position-scale 20000 # 10 encoder rev cause the machine to
move one position unit (10x2000)

エンコーダ位置されます。を手伝うことができる場合は、 LINUXCNC位置されます。フィードバックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
ネット XPOS-FBGM.0.ENCODER.0.POSITION => JOINT.0.MOTOR-POS-FB

9.13.2.2 STEPGEN モジュール
GM6-PCI モーションコントロールを送信してくカードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、各ドライブには、関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するに連絡するか、参加して 1 つずつ、合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。 6 つのハンドブックは進行中の作業です。 STEPGEN モジュールを送信してく

があります。 各ドライブには、モジュールを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。出力信してく号すべてを外部とリンクするがあります。 ステップ/方向に動かすようにドライブに命令する、アップ/ダウン、または進行中の作業です。
直交（A / B）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。できます。 各ドライブには、 STEPGEN モジュールを送信してくは進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 RJ50軸の移動を協調制御できます。コネクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加して
接続するためのコードを作成しました。されます。

すべてのハンドブックは進行中の作業です。 STEPGEN ピンとパラメーター名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。
gm.<nr. of card>.stepgen.<nr of axis>

、ここで、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 NR は進行中の作業です。 0 から 5 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。例としては、：
gm.0.stepgen.0.position-cmd
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カード 0 のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。 0 のハンドブックは進行中の作業です。 STEPGEN モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。指令するを手伝うことができる場合は、指します。
GM6-PCIカードは進行中の作業です。、LINUXCNC とは進行中の作業です。独立してステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。 ハルを送信してくピンは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してより更する許可
新しいバージョンのされます

gm.<nr of card>.write

適切な値のハンドブックは進行中の作業です。評価なに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。タイミング図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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図 11-9

HAL のハンドブックは進行中の作業です。例としては、位置されます。単な方法が求められました。位ごとに連絡するか、参加して 1000 ステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、ように連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。 0 のハンドブックは進行中の作業です。 STEPGEN モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。し
ます。

setp gm.0.stepgen.0.step-type 0 # 0:stepDir, 1:UpDown, 2:Quad
setp gm.0.stepgen.0.control-type 0 # 0:Pos. control, 1:Vel. Control
setp gm.0.stepgen.0.invert-step1 0
setp gm.0.stepgen.0.invert-step2 0
setp gm.0.stepgen.0.maxvel 0 # do not set maxvel for step
# generator, let interpolator control it.
setp gm.0.stepgen.0.maxaccel 0 # do not set max acceleration for
# step generator, let interpolator control it.
setp gm.0.stepgen.0.position-scale 1000 # 1000 step/position unit
setp gm.0.stepgen.0.steplen 1000 # 1000 ns = 1 us
setp gm.0.stepgen.0.stepspace1000 # 1000 ns = 1 us
setp gm.0.stepgen.0.dirdelay 2000 # 2000 ns = 2 us

STEPGEN を手伝うことができる場合は、軸の移動を協調制御できます。 0 のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。基づいて構築できるため準に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、ピンを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。
net Xpos-cmd joint.0.motor-pos-cmd => gm.0.stepgen.0.position-cmd
net Xen joint.0.amp-enable-out => gm.0.stepgen.0.enable
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9.13.2.3 イネーブル信号とフォールト信号
GM6-PCI モーションコントロールを送信してくカードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。イネーブルを送信してく出力と 1 つのハンドブックは進行中の作業です。フォールを送信してくト入力 HAL

ピンがあり、両方とも各ドライブには、RJ50軸の移動を協調制御できます。コネクは進行中の作業です。タと CAN コネクは進行中の作業です。タに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています。
ハルを送信してくピンは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされます：

gm.<nr of card>.read

9.13.2.4 AXIS DAC

GM6-PCI モーションコントロールを送信してくカードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、各ドライブには、ジョイントに連絡するか、参加して 1 つずつ、合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。 6 つのハンドブックは進行中の作業です。シリアルを送信してく軸の移動を協調制御できます。
DAC ドライバモジュールを送信してくがあります。 各ドライブには、モジュールを送信してくは進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 RJ50軸の移動を協調制御できます。コネクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。され
ています。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。DAC ピンとパラメータ名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。

gm.<nr. of card>.dac.<nr of axis>
、ここで、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 NR は進行中の作業です。 0 から 5 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。たとえば

gm.0.dac.0.value
軸の移動を協調制御できます。 0 のハンドブックは進行中の作業です。 DAC モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。出力電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、指します。HAL ピンは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされます。

gm.<nr of card>.write
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9.13.3 CANバスサーボアンプ
GM6-PCI モーションコントロールを送信してくカードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、CAN サーボアンプを手伝うことができる場合は、駆動され、する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 CAN モジュー

ルを送信してくがあります。 CANOPEN のハンドブックは進行中の作業です。ような高レベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。プロトコルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。実装には進行中の作業です。さらなる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発です。 現します。在、GM が製
造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーしたパワーアンプに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ピンとパラメーターを手伝うことができる場合は、 HAL に連絡するか、参加してエクは進行中の作業です。スポートする場合は、上位レベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ドライバーが
あります。 それらは進行中の作業です。位置されます。基づいて構築できるため準を手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてり、CAN バスを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてエンコーダフィードバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。

フレームのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。標です。準（11ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ID フレームのメンバーに連絡するか、参加してで、データ長し続けるにつれて、は進行中の作業です。 4 バイトです。 ボーレートは進行中の作業です。 1 メガビット
です。 軸の移動を協調制御できます。 0..5 のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。コンマ ID は進行中の作業です。 0X10..0X15 です。 軸の移動を協調制御できます。 0..5 のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。フィードバックは進行中の作業です。 ID は進行中の作業です。 0X20..0X25 で
す。

これらのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。は進行中の作業です。、HAL_GM.C を手伝うことができる場合は、変更する許可し、LINUXCNC を手伝うことができる場合は、再コンパイルを送信してくする場合は、ことで変更する許可できます。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。 CAN ピンとパラメータ名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。
gm.<nr. of card>.can-gm.<nr of axis>

、ここで、<return>軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 NR>は進行中の作業です。 0 から 5 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。例としては、：
gm.0.can-gm.0.position

軸の移動を協調制御できます。 0 のハンドブックは進行中の作業です。出力位置されます。を手伝うことができる場合は、位置されます。単な方法が求められました。位で表します。
ハルを送信してくピンは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされます：
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gm.<nr of card>.write

1.1.1.1 ピン

9.13.3.1 パラメータ

9.13.4 ウォッチとのインタプリタの相互作用ドッグタイマー
ウォッチドッグタイマーは進行中の作業です。機能しなくなった時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してリセットされます：

gm.<nr of card>.read

1.1.1.1 ピン

ウォッチドッグタイマーのハンドブックは進行中の作業です。オーバーランに連絡するか、参加してより、ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。パワーイネーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セットがローに連絡するか、参加して
なります。

9.13.4.1 パラメータ
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9.13.5 エンド、ホーミング、およびデータコンポーネント非常停止モードスイッチとのインタプリタの相互作用

図 11-750

GM6-PCI モーションコントロールを送信してくカードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、各ドライブには、ジョイントに連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。リミットスイッチ入力と 1 つのハンドブックは進行中の作業です。
ホーミングスイッチ入力があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。すべて次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。

gm.<nr. of card>.joint.<nr of axis>
、ここで、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 NR は進行中の作業です。 0 から 5 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。たとえば

gm.0.joint.0.home-sw-in
軸の移動を協調制御できます。 0ホームのメンバーに連絡するか、参加してスイッチのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、示します。
ハルを送信してくピンは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされます：

gm.<nr of card>.read

1.1.1.1 ピン
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9.13.5.1 パラメータ

9.13.6 ステータス LED

1.1.1.1 CAN

オレンジ色の線で示されているように。
 データ通信してく中の作業です。に連絡するか、参加して点を合わせて滅します。します。
 オン、いずれかのハンドブックは進行中の作業です。バッファがいっぱいに連絡するか、参加してなる場合は、と、通信してくエラーが発生し続けました。します。
 データ通信してくがない場合は、は進行中の作業です。オフ。
9.13.6.1 RS485

オレンジ色の線で示されているように。
 バス上のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試み中の作業です。に連絡するか、参加して点を合わせて滅します。
 オン、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされたすべてのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してく間が経つにつれてでデータ通信してくがアップしている場合は、とき。
 オフ。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされたモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。いずれかがエラーのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してドロップオフした場合は、。
9.13.6.2 EMC

カラー：ホワイト
 LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。に連絡するか、参加して点を合わせて滅します。します。
 それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。オフ。
9.13.6.3 BOOT

赤い線は機械の加速能力です。色の線で示されているように。
 オフ、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して障害がない場合は、。
 PCI通信してくエラー時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して点を合わせて滅します。します。
 オン、ウォッチドッグタイマーがオーバーフローしたとき。
9.13.7 RS485 I / Oエキスパンダーモジュール

これらのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくは進行中の作業です。、GM6-PCI モーションコントロールを送信してくカードのハンドブックは進行中の作業です。 RS485 ラインに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って I / O およ
び機能しなくなった機能しなくなったを手伝うことができる場合は、拡張を試すことが提する場合は、ために連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発されました。
使用され可能しなくなったなモジュールを送信してくタイプ：
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 8 チャンネルを送信してくリレー出力モジュールを送信してく-各ドライブには、チャンネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 3極端と出力端から子メールを送信してくコネクは進行中の作業です。タに連絡するか、参加して 8 つのハンドブックは進行中の作業です。 NO-NC リレー出力
を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。

 8 チャンネルを送信してくデジタルを送信してく入力モジュールを送信してく-8 つのハンドブックは進行中の作業です。光学を、広く使用されているエン的ライセンシーであるに連絡するか、参加して絶縁されたデジタルを送信してく入力ピンを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
 8 チャンネルを送信してく ADC および 4 チャンネルを送信してく DAC モジュールを送信してく-4 つのハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してく-アナのロビーでログコンバーター出

力と 8 つのハンドブックは進行中の作業です。アナのロビーでログ-デジタルを送信してく入力を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 このハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくは進行中の作業です。、GM6-PCIカードからも光学を、広く使用されているエン
的ライセンシーであるに連絡するか、参加して絶縁されています。

自動され、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているード認されるように、スピンドルモーターへの識：
バスに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、各ドライブには、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているードは進行中の作業です。、GM6-PCIカードに連絡するか、参加してよって自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して認されるように、スピンドルモーターへの識されました。 LINUXCNC

のハンドブックは進行中の作業です。起動され、中の作業です。に連絡するか、参加して、ドライバーは進行中の作業です。使用され可能しなくなったなすべてのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメーターを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してエクは進行中の作業です。ス
ポートします。
障害処理：

モジュールを送信してくが定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。しない場合は、、GM6-PCIカードは進行中の作業です。モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、ドロップダウンします。 出
力のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、モジュールを送信してくが正しい CRC のハンドブックは進行中の作業です。データを手伝うことができる場合は、定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれしない場合は、、モジュールを送信してくは進行中の作業です。エラー状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して切
り替えるわり（緑色の線で示されているように。のハンドブックは進行中の作業です。 LED が点を合わせて滅します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、すべてのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、エラー状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して切り替えるえます。
ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているードのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。：

バス上のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくは進行中の作業です。、終端と出力端から抵抗をシミュレートします。 マシンが停止を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたシリアルを送信してくトポロジで接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があります。 トポロジ
のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としては進行中の作業です。 PCIカードであり、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくです。

図 11-11

アドレッシング：
バス上のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、赤い線は機械の加速能力です。い DIP スイッチで設定しました。できる場合は、 4ビットのハンドブックは進行中の作業です。一意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。アドレスがあります。

ステータス LED：
緑色の線で示されているように。のハンドブックは進行中の作業です。 LED は進行中の作業です。、モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ステータスを手伝うことができる場合は、示します。

 モジュールを送信してくに連絡するか、参加して電力が供されるソフトウェアを特定するための給されている場合は、だけでジェットが識別を停止します。されていない場合は、、または進行中の作業です。モジュールを送信してく
がドロップダウンした場合は、に連絡するか、参加して点を合わせて滅します。します。

 オフ、識別を停止します。中の作業です。（コンピューターは進行中の作業です。オンですが、LINUXCNC は進行中の作業です。起動され、していません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 オン、継続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して通信してくする場合は、場合は、。
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1.1.1.1 リレー出力モジュール
モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピン配置されます。、接続するためのコードを作成しました。、および電気まぐれな「リアルタイム」的ライセンシーである特性があります。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して統合は、マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。して

ください。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメータは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされます。
gm.<nr. of card>.rs485
CPU のハンドブックは進行中の作業です。過する間負の荷を手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ために連絡するか、参加して、サーボスレッドまたは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。より長し続けるにつれて、い周期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。スレッドに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要

があります。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。 RS485 モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメータ名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。
gm.<nr. of card>.rs485.<modul ID>

、ここで、<return>MODULID>は進行中の作業です。 00 から 15 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。

HAL のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
gm.0.rs485.0.relay-0 # First relay of the node.
gm.0 # Means the first GM6-PCI motion control card (PCI card address = 0)
.rs485.0 # Select node with address 0 on the RS485 bus
.relay-0 # Select the first relay

9.13.7.1 デジタル入力モジュール
モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピン配置されます。、接続するためのコードを作成しました。、および電気まぐれな「リアルタイム」的ライセンシーである特性があります。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して統合は、マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してく
ださい。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメータは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされます。

gm.<nr. of card>.rs485
CPU のハンドブックは進行中の作業です。過する間負の荷を手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ために連絡するか、参加して、サーボスレッドまたは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。より長し続けるにつれて、い周期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。スレッドに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要が
あります。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。 RS485 モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメータ名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。

gm.<nr. of card>.rs485.<modul ID>
、ここで、<return>MODULID>は進行中の作業です。 00 から 15 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。
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HAL のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
gm.0.rs485.0.in-0 # First input of the node.
# gm.0 - Means the first GM6-PCI motion control card (PCI card address = 0)
# .rs485.0 - Select node with address 0 on the RS485 bus
# .in-0 - Select the first digital input module

9.13.7.2 DAC＆ADC モジュール
モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピン配置されます。、接続するためのコードを作成しました。、および電気まぐれな「リアルタイム」的ライセンシーである特性があります。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して統合は、マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。して

ください。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメータは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされます。

gm.<nr. of card>.rs485
CPU のハンドブックは進行中の作業です。過する間負の荷を手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ために連絡するか、参加して、サーボスレッドまたは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。より長し続けるにつれて、い周期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。スレッドに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要が
あります。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。 RS485 モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメータ名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。

gm.<nr. of card>.rs485.<modul ID>
、ここで、<return>MODULID>は進行中の作業です。 00 から 15 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。

HAL のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
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gm.0.rs485.0.adc-0 # First analogue channel of the node.
# gm.0 - Means the first GM6-PCI motion control card (PCI card address = 0)
# .rs485.0 - Select node with address 0 on the RS485 bus
# .adc-0 - Select the first analogue input of the module

9.13.7.3 ペンダントモジュールをテストする教えるえる
モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピン配置されます。、接続するためのコードを作成しました。、および電気まぐれな「リアルタイム」的ライセンシーである特性があります。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して統合は、マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してく
ださい。
すべてのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメータは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされます。

gm.<nr. of card>.rs485
CPU のハンドブックは進行中の作業です。過する間負の荷を手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ために連絡するか、参加して、サーボスレッドまたは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。より長し続けるにつれて、い周期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。スレッドに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要

があります。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。 RS485 モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメータ名は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して始するために、結果としてまります。
gm.<nr. of card>.rs485.<modul ID>

、ここで、<return>MODUL ID>は進行中の作業です。 00 から 15 のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。です。TEACHPENDANT モジュールを送信してくでは進行中の作業です。変更する許可できず、ゼロと
して事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされている場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 リクは進行中の作業です。エストに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアで
事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してされた異なります。なる場合は、 ID で配信してくできます。

HAL のハンドブックは進行中の作業です。例としては、
gm.0.rs485.0.adc-0 # First analogue channel of the node.
# gm.0 - Means the first GM6-PCI motion control card (PCI card address = 0)
# .rs485.0 - Select node with address 0 on the RS485 bus
# .adc-0 - Select the first analogue input of the module
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9.13.8 エラッタ
1.1.1.1 GM6-PCI カードエラッタ
このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。リビジョン番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、GM6-PCIカードデバイスのハンドブックは進行中の作業です。リビジョンを手伝うことができる場合は、示しています。
REV. 1.2

 エラー：AXIS 1 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、PCIカードは進行中の作業です。起動され、しません。ENDB スイッチがアクは進行中の作業です。ティブ（ロー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。
2013年 11月 16日に開催されました。に連絡するか、参加して見したのはそこでした。つかりました。

 理由でリミットスイッチをホームスイッチ：このハンドブックは進行中の作業です。スイッチが FPGA のハンドブックは進行中の作業です。ブート設定しました。ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、
 問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。修正/回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄策です。 （：他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。スイッチピンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、か、通常開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。スイッチのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、このハンドブックは進行中の作業です。スイッチ入力

ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。

9.14 VFS11VFDドライバー
これは進行中の作業です。、東芝ののハンドブックは進行中の作業です。 VFD のハンドブックは進行中の作業です。 S11 シリーズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ユーザースペース HAL プログラムのメンバーに連絡するか、参加してです。
vfs11_vfd は進行中の作業です。、シリアルを送信してく接続するためのコードを作成しました。と TCP 接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、サポートします。 シリアルを送信してく接続するためのコードを作成しました。は進行中の作業です。 RS232 または進行中の作業です。 RS485

のハンドブックは進行中の作業です。場合は、があります。 RS485 は進行中の作業です。全に機二重モードと半二重モードでサポートされています。 TCP 接続するためのコードを作成しました。は進行中の作業です。、
パッシブ（着きます信してく接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、待機）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブな発信してく接続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、があります。これは進行中の作業です。、TCPベースのハンドブックは進行中の作業です。
デバイスまたは進行中の作業です。ターミナのロビーでルを送信してくサーバーを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして接続するためのコードを作成しました。する場合は、場合は、に連絡するか、参加して役立ちます。

接続するためのコードを作成しました。タイプに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、vfs11_vfd は進行中の作業です。 Modbus マスターとして動され、作します。
このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、halcmd "loadusr"コマンドを手伝うことができる場合は、使用されしてロードされます。
loadusr -Wn spindle-vfd vfs11_vfd -n spindle-vfd
上記のハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して述されたべています：loadusr、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きがロードされる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待つ、コンポー

ネント vfs11_vfd、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きスピンドルを送信してく-vfd

9.14.1 コマンドラインオプション
VFS11_VFD は進行中の作業です。、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、INIFILE オプションを手伝うことができる場合は、使用されして構成されました。されます。 コマンドラインオプ

ションは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 -n または進行中の作業です。--name <return>halname>：HAL コンポーネント名を手伝うことができる場合は、設定しました。します
 -I または進行中の作業です。--ini <return>inifilename>：このハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してくから構成されました。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、変数

INI_FILE_NAME です。
 -S または進行中の作業です。--section <return>セクは進行中の作業です。ション名>：ini ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションから構成されました。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。 デ

フォルを送信してくトは進行中の作業です。 VFS11 です。
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 -d または進行中の作業です。--debug は進行中の作業です。、コンソールを送信してく出力でデバッグメッセージを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。
 -m または進行中の作業です。--modbus-debug は進行中の作業です。、コンソールを送信してく出力で modbus メッセージを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします
 -r または進行中の作業です。--report-device は進行中の作業です。、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してコンソールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。デバイスプロパティを手伝うことができる場合は、報が含まれています。告してください。します

USR1 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 vfs11_vfd プロセスに連絡するか、参加して送信してくする場合は、ことに連絡するか、参加してより、デバッグを手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、ことができます。 
Modbus デバッグは進行中の作業です。、USR2 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 vfs11_vfd プロセスに連絡するか、参加して送信してくする場合は、ことで切り替えるえる場合は、ことができます
（例としては、：kill -USR1 `pidof vfs11_vfd`）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

Note

シリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御が構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がエラーが独立していない場合でも、ある場合でも、、verbose を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がオンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりましたすると標準的な、タイムを制御する方法を下位レベルの制御がアウトエラーが独立していない場合でも、大量に発生する可能性に見つかりました発生する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。
が独立していない場合でも、あります。

9.14.2 ピン
ここで、<return>n>は進行中の作業です。 vfs11_vfd、または進行中の作業です。ロード中の作業です。に連絡するか、参加して-n オプションを手伝うことができる場合は、使用されして指定しました。された名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。です。

 <return>n> .acceleration-pattern（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、レジスタ F500 および F501 でそれぞれ定しました。義するされ
ている場合は、ように連絡するか、参加して加して速時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてと減速時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、設定しました。します。 発振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、ために連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いランプ時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、選択されましす
る場合は、ために連絡するか、参加して PID ルを送信してくープで使用されされます。

 <return>n> .alarm-code（s32、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ドライブがアラームのメンバーに連絡するか、参加して状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ゼロ以外。 アラームのメンバーに連絡するか、参加して情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。す
る場合は、ビットマップ（レジスタ FC91 のハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 err-reset（以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして、アラームのメンバーに連絡するか、参加して
を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアします。

 <return>n> .at-speed（bit、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ドライブがコマンド速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、（下で、このドキュメントをコピー、配布、および記のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。許容差を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 <return>n> .current-load-percentage（float、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が VFD から報が含まれています。告してください。されました
 <return>n> .dc-brake（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 DC ブレーキを手伝うことができる場合は、作動され、させます。 また、スピンドルを送信してくオンを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してします。
 <return>n> .enable（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 VFD を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。 false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、すべてのハンドブックは進行中の作業です。操作パラメーターは進行中の作業です。引き起こします。き
続するためのコードを作成しました。き読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられますが、制御するは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー放しました。され、パネルを送信してく制御するが有効になっていません。に連絡するか、参加してなります（VFD セットアップのハンドブックは進行中の作業です。対
象）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 <return>n> .err-reset（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所リセットエラー（アラームのメンバーに連絡するか、参加して、別を停止します。名トリップおよび非常停止された、またはまったく機能しなくなったステータス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
VFD を手伝うことができる場合は、リセットする場合は、と、再起動され、して Modbus が再び起動され、する場合は、まで 2秒のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッが発生し続けました。する場合は、場合は、があ
ります。

 <return>n> .estop（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、VFD を手伝うことができる場合は、緊急停止された、またはまったく機能しなくなった状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してします。 エラーリセットまたは進行中の作業です。パワーサイクは進行中の作業です。リ
ングでクは進行中の作業です。リアされる場合は、まで、操作は進行中の作業です。できません。

 <return>n> .frequency-コマンド（float、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD からのハンドブックは進行中の作業です。 speed-command（RPM単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして設定しました。さ
れた HZ単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ターゲット周波数

 <return>n> .frequency-out（float、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。出力周波数
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 <return>n> .inverter-load-percentage（float、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD からのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。負の荷レポート
 <return>n> .is-e-stopped（bit、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD は進行中の作業です。緊急停止された、またはまったく機能しなくなった状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。です（パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。「E」が点を合わせて滅します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 err-reset を手伝うことができる場合は、使

用されして VFD を手伝うことができる場合は、リブートし、非常停止された、またはまったく機能しなくなったステータスを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアします。
 <return>n> .is-stopped（bit、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD が 0Hz出力を手伝うことができる場合は、報が含まれています。告してください。する場合は、場合は、は進行中の作業です。 true

 <return>n> .max-rpm（float、R）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD が生し続けました。成されました。する場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、最大周波数、およびモーターのハンドブックは進行中の作業です。銘板の値のハンドブックは進行中の作業です。値
に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづく実際ののハンドブックは進行中の作業です。 RPM 制限など、。 たとえば、ネームのメンバーに連絡するか、参加してプレート-HZ が 50 で、ネームのメンバーに連絡するか、参加してプレート-RPM_が
1410 である場合は、が、VFD が最大 80Hz を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、可能しなくなった性があります。がある場合は、場合は、、max-rpm は進行中の作業です。 2256（80 * 

1410/50）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられます。 周波数制限など、は進行中の作業です。、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して VFD から読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられます。 周波数のハンドブックは進行中の作業です。
上限など、を手伝うことができる場合は、上げる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、パネルを送信してくで UL および FH パラメーターを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要があります。 最大周波数
のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。方法が求められました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、VF-S11 のハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、ご覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常のください。

 <return>n> .modbus-ok（bit、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所Modbus セッションが正常に連絡するか、参加して確立され、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 10個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。トランザクは進行中の作業です。
ションがエラーなしで返す可能性があります。された場合は、は進行中の作業です。 true。

 <return>n> .motor-RPM（float、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD からのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 RPM値のハンドブックは進行中の作業です。推定しました。値
 VFD からのハンドブックは進行中の作業です。<return>n> .output-current-percentage（float、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 <return>n> .output-電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを-VFD からのハンドブックは進行中の作業です。パーセンテージ（フロート、アウト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 <return>n> .VFD からのハンドブックは進行中の作業です。出力電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを（フロート、アウト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 <return>n> .speed-コマンド（float、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所速度の成功を収めたものもありました。が RPM で VFD に連絡するか、参加して送信してくされます。 VFD で設定しました。されている場合は、

モーター最大 RPM よりも速い速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、送信してくする場合は、とエラーに連絡するか、参加してなります
 <return>n> .spindle-fwd（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所FWD のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1、REV のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0、VFD に連絡するか、参加して送信してく
 <return>n> .spindle-on（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD に連絡するか、参加して送信してくされる場合は、オンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1、オフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。みオン
 <return>n> .spindle-rev（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ON のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1、OFF のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。みオン
 <return>n> .jog-mode（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ON のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 1、OFF のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 0 で、VF-S11 ジョグモードを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してしま

す。 速度の成功を収めたものもありました。制御するは進行中の作業です。無効になっていません。であり、出力周波数は進行中の作業です。レジスタ F262（5Hz に連絡するか、参加してプリセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって決定しました。され
ます。 これは進行中の作業です。、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するきに連絡するか、参加して役立つ場合は、があります。 通常モードでは進行中の作業です。、周波数が 12Hz を手伝うことができる場合は、
下で、このドキュメントをコピー、配布、および回りまたは反る場合は、と、VFD は進行中の作業です。シャットオフします。

 <return>n> .status（s32、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD のハンドブックは進行中の作業です。ドライブステータス（TOSVERT VF-S11通信してく機能しなくなった取り組みを開始するために、結果として扱う必要があります（説明したこのペーパーを参照してください。書、レ
ジスタ FD01 を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ビットマップ。

 <return>n> .trip-code（s32、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VF-S11 がトリップ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。トリップコード。
 <return>n> .error-count（s32、out）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所エラーを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。した Modbus トランザクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。数
 <return>n> .max-speed（bit、in）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、ルを送信してくープ時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてパラメーターを手伝うことができる場合は、無視し、CPU 使用され率を入力します。 そうでないを手伝うことができる場合は、犠牲にするようにプランナーに指示しますに連絡するか、参加してして、

Modbus を手伝うことができる場合は、最大速度の成功を収めたものもありました。で実行します。 スピンドルを送信してく位置されます。決め中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。推奨使用され法が求められました。。
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9.14.3 パラメータ
ここで、<return>n>は進行中の作業です。 vfs11_vfd、または進行中の作業です。ロード中の作業です。に連絡するか、参加して-n オプションを手伝うことができる場合は、使用されして指定しました。された名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。です。
 <return>n> .frequency-limit（float、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VFD セットアップから読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられた上限など、。
 <return>n> .loop-time（float、RW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所Modbus がポーリングされる場合は、頻度の成功を収めたものもありました。（デフォルを送信してくト間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピュー 0.1秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 <return>n> .nameplate-HZ（float、RW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーターのハンドブックは進行中の作業です。ネームのメンバーに連絡するか、参加してプレート Hz（デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 50）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 speed-

command で指定しました。されたターゲット RPM値のハンドブックは進行中の作業です。ターゲット周波数を手伝うことができる場合は、（ネームのメンバーに連絡するか、参加してプレート-RPM ととも
に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。

 <return>n> .nameplate-RPM（float、RW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーターのハンドブックは進行中の作業です。ネームのメンバーに連絡するか、参加してプレート RPM（デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 1410）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 <return>n> .rpm-limit（float、RW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、モーター RPM のハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえません（デフォルを送信してくトは進行中の作業です。ネームのメンバーに連絡するか、参加して

プレート-RPM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 <return>n> .tolerance（float、RW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してくが速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してある場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。許容値（デ

フォルを送信してくトは進行中の作業です。 0.01）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（0.01 は進行中の作業です。、出力周波数が目を集めた標です。周波数のハンドブックは進行中の作業です。 1％減らし、それを以内である場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

9.14.4 INIファイルの変更構成
これは進行中の作業です。、vfs11_vfd に連絡するか、参加してよって理解しておく必要のある重要なユーザーされる場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、一覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常の表示します。 RS232、RS485、お

よび TCP のハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなセットアップは進行中の作業です。、src / hal / user_comps / vfs11_vfd / *に連絡するか、参加してあります。
[VFS11]
# serial connection
TYPE=rtu
# serial port
DEVICE=/dev/ttyS0
# TCP server - wait for incoming connection
TYPE=tcpserver
# tcp portnumber for TYPE=tcpserver or tcpclient
PORT=1502
# TCP client - active outgoing connection
TYPE=tcpclient
# destination to connect to if TYPE=tcpclient
TCPDEST=192.168.1.1
#---------- meaningful only if TYPE=rtu -------
# serial device detail
# 5 6 7 8
BITS= 5
# even odd none
PARITY=none
# 110, 300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600, 115200
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BAUD=19200
# 1 2
STOPBITS=1
#rs232 rs485
SERIAL_MODE=rs485
# up down none
# this feature might not work with a stock Ubuntu
# libmodbus5/libmodbus-dev package, and generate a warning
# execution will continue as if RTS_MODE=up were given.
RTS_MODE=up
#---------------------
# modbus timers in seconds
# inter-character timer
BYTE_TIMEOUT=0.5
# packet timer
RESPONSE_TIMEOUT=0.5
# target modbus ID
TARGET=1
# on I/O failure, try to reconnect after sleeping
# for RECONNECT_DELAY seconds
RECONNECT_DELAY=1
# misc flags
DEBUG=10
MODBUS_DEBUG=0
POLLCYCLES=10

9.14.5 HALの変更例
#
# example usage of the VF-S11 VFD driver
#
#
loadusr -Wn spindle-vfd vfs11_vfd -n spindle-vfd
# connect the spindle direction pins to the VFD
net vfs11-fwd spindle-vfd.spindle-fwd <= spindle.0.forward
net vfs11-rev spindle-vfd.spindle-rev <= spindle.0.reverse
# connect the spindle on pin to the VF-S11
net vfs11-run spindle-vfd.spindle-on <= spindle.0.on
# connect the VF-S11 at speed to the motion at speed
net vfs11-at-speed spindle.0.at-speed <= spindle-vfd.at-speed
# connect the spindle RPM to the VF-S11
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net vfs11-RPM spindle-vfd.speed-command <= spindle.0.speed-out
# connect the VF-S11 DC brake
# since this draws power during spindle off, the dc-brake pin would
# better be driven by a monoflop which triggers on spindle-on falling edge
#net vfs11-spindle-brake spindle.N.brake => spindle-vfd.dc-brake
# to use the VFS11 jog mode for spindle orient
# see orient.9 and motion.9
net spindle-orient spindle.0.orient spindle-vfd.max-speed spindle-vfd.jog-mode
# take precedence over control panel
setp spindle-vfd.enable 1

9.14.6 パネル操作モード
vfs11_vfd ドライバーは進行中の作業です。、有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、間が経つにつれては進行中の作業です。パネルを送信してく制御するよりも優れています。先され（有効になっていません。ピンを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、パネ
ルを送信してくを手伝うことができる場合は、効になっていません。果的ライセンシーであるに連絡するか、参加して無効になっていません。に連絡するか、参加してします。 イネーブルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、と、パネルを送信してくが再び有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 ピンと
パラメータは進行中の作業です。引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き設定しました。できますが、イネーブルを送信してくピンが設定しました。される場合は、まで VFD に連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれません。 
バス制御するが無効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、間が経つにつれても、動され、作パラメータは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられます。 制御するされた方法が求められました。で vfs11_vfd

ドライバーを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と、VFD がバスから解しておく必要のある重要なユーザー放しました。され、パネルを送信してく制御するが復元できるようにします。されます。
詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、EMC2 インテグレータのハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 東芝の VFD のハンドブックは進行中の作業です。レジスタのハンドブックは進行中の作業です。
詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、「TOSVERT VF-S11通信してく機能しなくなった取り組みを開始するために、結果として扱う必要があります（説明したこのペーパーを参照してください。書」（東芝の文書番号すべてを外部とリンクする E6581222）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および
「TOSVERT VF-S11 取り組みを開始するために、結果として扱う必要があります（説明したこのペーパーを参照してください。書」（東芝の文書番号すべてを外部とリンクする E6581158）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

9.14.7 エラー回復
vfs11_vfd は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して I / Oエラーから回りまたは反復します。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンがデフォルを送信してくト値

に連絡するか、参加して設定しました。され、ドライバーは進行中の作業です。 RECONNECT_DELAY秒（デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 1秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スリープします。
 シリアルを送信してく（TYPE = rtu）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モード：エラーが発生し続けました。した場合は、は進行中の作業です。、シリアルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じてから再度の成功を収めたものもありました。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき

ます。
 TCP サーバー（TYPE = tcpserver）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モード：TCP 接続するためのコードを作成しました。が失われる場合は、と、ドライバーは進行中の作業です。着きます信してく接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、

リッスンする場合は、ために連絡するか、参加して戻ると、ります。
 TCP クは進行中の作業です。ライアント（TYPE = tcpclient）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モード：TCP 接続するためのコードを作成しました。が失われる場合は、と、ドライバーは進行中の作業です。

TCPDEST：PORTNO に連絡するか、参加して再接続するためのコードを作成しました。します。

9.14.8 Modbusを読み取る使用するハイパーセンシングための変更VFS11VFDの変更構成
1.1.1.1 シリアルポートの歴史接続

VF-S11 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。シリアルを送信してく通信してく用されのハンドブックは進行中の作業です。 RJ-45 ジャックは進行中の作業です。があります。 残りのステップを完了してから、構成を使用して念について説明します。ながら、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 RS-232 プラグとロ
ジックは進行中の作業です。レベルを送信してくは進行中の作業です。ありません。 東芝のが推奨する場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。、USB001Z USB-シリアルを送信してく変換に使用される、より安価なユニットを手伝うことができる場合は、ドライ
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ブに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、USB ポートを手伝うことができる場合は、 PC に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ことです。 より安価なな代替える手段です。は進行中の作業です。、自作のハンドブックは進行中の作業です。インターフェー
スです（東芝ののハンドブックは進行中の作業です。サポートからのハンドブックは進行中の作業です。ヒント、回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート図は、ステッピングモーターを備えた典型的な）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
注：VFD からのハンドブックは進行中の作業です。 24V出力に連絡するか、参加しては進行中の作業です。短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。絡するか、参加して保護します。がありません。
シリアルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。工場出荷時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 9600/81/1 / even で、プロトコルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。独自のハンドブックは進行中の作業です。
「ToshibaInverterProtocol」です。
9.14.8.1 Modbus の歴史セットアップ

VF-S11 がこのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくと通信してくする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、必要があります。 これ
は進行中の作業です。、コントロールを送信してくパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして手動され、で実行する場合は、ことも、シリアルを送信してくリンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして実行する場合は、ことも
できます。東芝のは進行中の作業です。、VFD のハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/設定しました。できる場合は、 PCM001Z と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、 Windows アプリ
ケーションを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのしています。 注-PCM001Z は進行中の作業です。、Toshiba インバータプロトコルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、通信してくします。 
したがって、変更する許可する場合は、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。パラメータは進行中の作業です。プロトコルを送信してくです。ToshibaInverterProtocol から Modbus に連絡するか、参加して設
定しました。します。 そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、Windows アプリは進行中の作業です。役に連絡するか、参加して立たなくなります。
周波数のハンドブックは進行中の作業です。上限など、を手伝うことができる場合は、上げる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、パネルを送信してくで UL および FH パラメーターを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要があります。 それ

らを手伝うことができる場合は、 50 から 80 に連絡するか、参加して増やしました。セットアップのハンドブックは進行中の作業です。非標です。準 VF-S11 パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、
dump-params.mio を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、modioModbus インタラクは進行中の作業です。ティブユーティ
リティ用されです。
9.14.8.2 プログラミングノート

vfs11_vfd ドライバーは進行中の作業です。、gs2_vfd で使用されされている場合は、バージョン 2 コードよりも新しいバージョンのしい libmodbus

バージョン 3 ライブラリを手伝うことができる場合は、使用されします。
Ubuntu のハンドブックは進行中の作業です。 libmodbus5 および libmodbus-dev パッケージは進行中の作業です。、Ubuntu 12（Precise Pengolin）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで

のハンドブックは進行中の作業です。み使用されできます。 さらに連絡するか、参加して、これらのハンドブックは進行中の作業です。パッケージは進行中の作業です。 MODBUS_RTS_MODE_ *フラグのハンドブックは進行中の作業です。サポートを手伝うことができる場合は、欠です。
いています。 したがって、このハンドブックは進行中の作業です。ライブラリを手伝うことができる場合は、使用されして vfs11_vfd を手伝うことができる場合は、ビルを送信してくドする場合は、と、init ファイルを送信してくで
RTS_MODE =が指定しました。されている場合は、場合は、に連絡するか、参加して警告してください。が生し続けました。成されました。される場合は、可能しなくなった性があります。があります。
明したこのペーパーを参照してください。快さのルール：明快さは賢さよりも優れています。で正確に連絡するか、参加して全に機機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：* libmodbus パッケージを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。します：sudo apt-get remove 

libmodbus5 libmodbus-dev *ここに連絡するか、参加して概説されている場合は、ように連絡するか、参加して、ソースから libmodbus バージョン 3 を手伝うことができる場合は、ビルを送信してく
ドしてインストールを送信してくします。

Libmodbus は進行中の作業です。 UbuntuHardy でビルを送信してくドされないため、vfs11_vfd は進行中の作業です。 hardy では進行中の作業です。使用されできません。
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10章 ドライバーの例例
10.1 PCIパラレルポート

PCI バスに連絡するか、参加して 2 つ目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、場合は、、LinuxCNC で使用されする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、アドレスを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、必要が
あります。 パラレルを送信してくポートカードのハンドブックは進行中の作業です。アドレスを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいて次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入
力します

lspci -v
これに連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位たものハンドブックは進行中の作業です。と、PCI バス上のハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。が表示されます。

0000:00:10.0 Communication controller: \
NetMos Technology PCI 1 port parallel adapter (rev 01)
Subsystem: LSI Logic / Symbios Logic: Unknown device 0010
Flags: medium devsel, IRQ 11
I/O ports at a800 [size=8]
I/O ports at ac00 [size=8]
I/O ports at b000 [size=8]
I/O ports at b400 [size=8]
I/O ports at b800 [size=8]
I/O ports at bc00 [size=16]

私の構成のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、アドレスが最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。だったのハンドブックは進行中の作業です。で、.hal ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、から変更する許可しました
loadrt hal_parport cfg=0x378

に連絡するか、参加して
loadrt hal_parport cfg="0x378 0xa800 in"

（アドレスを手伝うことができる場合は、囲で、理事会はこれに同意しました。む二重引き起こします。用され符に連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、パーポートが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み書きされる場合は、ように連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、追加してしました。

addf parport.1.read base-thread
addf parport.1.write base-thread

上記を手伝うことができる場合は、実行した後の月曜日に開催されました。、構成されました。を手伝うことができる場合は、実行し、パラレルを送信してくポートが[マシン/ HAL構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。表示]ウィンドウに連絡するか、参加してロードされたこ
とを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。
LinuxCNC は進行中の作業です。、最大 8 つのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、制御するできます。 番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して設定しました。されています。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
は進行中の作業です。すべて、spindle.0 のハンドブックは進行中の作業です。ような名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく制御するピンを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたシングルを送信してくスピンドルを送信してく構成されました。を手伝うことができる場合は、参照してください。しています。
 。 。 マルを送信してくチスピンドルを送信してくマシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、変更する許可される場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくなどのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。ピンが存のユーザーインターフェースと在する場合は、こ
とだけです。 。 。

734



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

10.2 スピンドル制御
10.2.1 0-10vスピンドル速度なオプション

スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。がアナのロビーでログ信してく号すべてを外部とリンクする（たとえば、0〜10 ボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。 VFD）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって制御するされており、m5i20

などのハンドブックは進行中の作業です。 DACカードを手伝うことができる場合は、使用されして制御する信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、出力している場合は、場合は、：
まず、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、把握したものを自由に追する場合は、必要があります。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、
5000RPM のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく最高速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 10 ボルを送信してくトに連絡するか、参加して等しくなります。

DACカードがスケーリングを手伝うことができる場合は、行わない場合は、、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、スケーリングする場合は、ために連絡するか、参加して、HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加してスケー
ルを送信してくコンポーネントを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要があります。N.speed-out を手伝うことができる場合は、 VFD に連絡するか、参加して必要な 0 から 10 に連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。

loadrt scale count=1
addf scale.0 servo-thread
setp scale.0.gain 0.002
net spindle-speed-scale spindle.0.speed-out => scale.0.in
net spindle-speed-DAC scale.0.out => <your DAC pin name>

10.2.2 PWMスピンドル速度なオプション
スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、 PWM 信してく号すべてを外部とリンクするで制御するできる場合は、場合は、は進行中の作業です。、pwmgen コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されして信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

loadrt pwmgen output_type=0
addf pwmgen.update servo-thread
addf pwmgen.make-pulses base-thread
net spindle-speed-cmd spindle.0.speed-out => pwmgen.0.value
net spindle-on spindle.0.on => pwmgen.0.enable
net spindle-pwm pwmgen.0.pwm => parport.0.pin-09-out
# Set the spindle’s top speed in RPM
setp pwmgen.0.scale 1800

これは進行中の作業です。、PWM に連絡するか、参加して対する場合は、スピンドルを送信してくコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。が単な方法が求められました。純なパーツを記述します。である場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。0％減らし、それをPWM

は進行中の作業です。 0 RPM、10％減らし、それをPWM は進行中の作業です。 180 RPM などです。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義するさせる場合は、ために連絡するか、参加して必要な最小さな改善を要求 PWM がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、
nist-lathe のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加して従って使用されってください。 スケールを送信してくコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してく構成されました。。

10.2.3 スピンドルの変更有のセクション効にする化
スピンドルを送信してくイネーブルを送信してく信してく号すべてを外部とリンクするが必要な場合は、は進行中の作業です。、出力ピンを手伝うことができる場合は、スピンドルを送信してく.0.on に連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。します。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、
パラレルを送信してくポートピンに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ようなものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して入れ、制御するデバイスに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されて
いる場合は、ピンを手伝うことができる場合は、選択されまししている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。

net spindle-enable spindle.N.on => parport.0.pin-14-out
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10.2.4 スピンドル方向けのプラズマ切断プライマー
スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令する制御するがある場合は、場合は、、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく.N。フォワードとスピンドルを送信してく.N。リバースは進行中の作業です。 M3

と M4 に連絡するか、参加してよって制御するされます。 スピンドルを送信してくモーションを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、M3 / M4 のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。 Sn を手伝うことができる場合は、ゼ
ロ以外のハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。
これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、パラレルを送信してくポートピンに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ようなものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して入れて、制御するデバ
イスに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、ピンを手伝うことができる場合は、選択されまししている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。

net spindle-fwd spindle.0.forward => parport.0.pin-16-out
net spindle-rev spindle.0.reverse => parport.0.pin-17-out

10.2.5 スピンドルソフトスタート
スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。コマンドを手伝うことができる場合は、ランプする場合は、必要があり、コントロールを送信してくに連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったがない場合は、は進行中の作業です。、HAL で実行でき
ます。 基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、spindle.N.speed-out のハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、ハイジャックは進行中の作業です。し、スケールを送信してくが設定しました。された limit2 コンポーネン
トを手伝うことができる場合は、実行して、rpm を手伝うことができる場合は、 spindle.N.speed-out から rpm を手伝うことができる場合は、受けました。信してくする場合は、デバイスに連絡するか、参加してランプする場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、必要があり
ます。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくが速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、上げている場合は、ことを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC に連絡するか、参加して通知りません。して、モーションを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてで
きる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことです。
0〜10 ボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、ラインネットスピンドルを送信してく-速度の成功を収めたものもありました。-スケールを送信してくスピンドルを送信してく.0.speed-out => scale.0.in が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
ように連絡するか、参加して変更する許可されます。
 例としては、：

HAL コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト limit2 お勧めします。よび側面図を指します。その近くない場合、コントローラーはくの概要：
これまでに見つかりました遭遇したことがない場合のために、以下で使用されるしたこと標準的なが独立していない場合でも、ない場合でも、のために見つかりました、以下で使用できます。される 2 つの HAL コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トの簡単になります。 数字（な紹介
を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が示されませします。
example.

• 「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。limit2」は、入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。値であることを確認してくを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が受け入れ、最大/最小範囲に見つかりました制限り、引き続き使用できます。され、指します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しされた変化します。 これらの率を超えないように制限さを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が超えています。 ユーザーが推奨以外のえないように見つかりました制限り、引き続き使用できます。さ
れた出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が提供されている例のほんの一部のタブページを作成します。 カスタムタする HAL コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト（浮動きが独立していない場合でも、小数点と見なされ、自動モードでは対応するコー）です。
• 「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。near」は、2 つの入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。が独立していない場合でも、ほぼ等しいかどうかを示すバイナリ出力を持つ等しいかどうかを示すバイナリ出力を持つしいかどうかを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が示されませすバイナリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が持っている場合は、それをバイパスする必要があります。 この軸が反応してスイッチ入つ HAL コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト（浮動きが独立していない場合でも、小
数点と見なされ、自動モードでは対応するコー）です。
詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、HAL コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トのドキュメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト、または man ページから入手できます。manlimit2

またはターミナルの制御がの近くない場合、コントローラーはくに見つかりましたいる man と標準的なだけ言ってください。

# load real time a limit2 and a near with names so it is easier to follow
loadrt limit2 names=spindle-ramp
loadrt near names=spindle-at-speed
# add the functions to a thread
addf spindle-ramp servo-thread
addf spindle-at-speed servo-thread
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# set the parameter for max rate-of-change
# (max spindle accel/decel in units per second)
setp spindle-ramp.maxv 60
# hijack the spindle speed out and send it to spindle ramp in
net spindle-cmd <= spindle.0.speed-out => spindle-ramp.in
# the output of spindle ramp is sent to the scale in
net spindle-ramped <= spindle-ramp.out => scale.0.in
# to know when to start the motion we send the near component
# (named spindle-at-speed) to the spindle commanded speed from
# the signal spindle-cmd and the actual spindle speed
# provided your spindle can accelerate at the maxv setting.
net spindle-cmd => spindle-at-speed.in1
net spindle-ramped => spindle-at-speed.in2
# the output from spindle-at-speed is sent to spindle.0.at-speed
# and when this is true motion will start
net spindle-ready <= spindle-at-speed.out => spindle.0.at-speed

10.2.6 スピンドルフィードバック
1.1.1.1 スピンドル同期モーションモーション

LinuxCNC は進行中の作業です。、ねじ切りや一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が速度の成功を収めたものもありました。などのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく協調動され、作を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して、スピンドルを送信してくフィー
ドバックは進行中の作業です。が必要です。 LinuxCNC は進行中の作業です。、最大 8 つのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。いずれかで同期のスポンサーシップによりモーションと CSS を手伝うことができる場合は、実行でき
ます。 使用されする場合は、スピンドルを送信してくは進行中の作業です。 G コードで制御するします。 CSS は進行中の作業です。、複数のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくで同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して使用されできます。
入力としてエンコーダーフェーズからの初期のスポンサーシップにより A とエンコーダーインデックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、StepConf ウィザードでシン
グルを送信してくスピンドルを送信してく構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、実行できます。
ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提：
 エンコーダがスピンドルを送信してくに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。され、フェーズからの初期のスポンサーシップにより A で 1回りまたは反転する速度を定義するあたり 100 パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、出力します。
 エンコーダ A相は進行中の作業です。パラレルを送信してくポートピン 10 に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています
 エンコーダインデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートピン 11 に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています
コンポーネントを手伝うことができる場合は、追加してして構成されました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな手順： 1) 2) 3)

# add the encoder to HAL and attach it to threads.
loadrt encoder num_chan=1
addf encoder.update-counters base-thread
addf encoder.capture-position servo-thread
# set the HAL encoder to 100 pulses per revolution.
setp encoder.3.position-scale 100
# set the HAL encoder to non-quadrature simple counting using A only.
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setp encoder.3.counter-mode true
# connect the HAL encoder outputs to LinuxCNC.
net spindle-position encoder.3.position => spindle.0.revs
net spindle-velocity encoder.3.velocity => spindle.0.speed-in
net spindle-index-enable encoder.3.index-enable <=> spindle.N.index-enable
# connect the HAL encoder inputs to the real encoder.
net spindle-phase-a encoder.3.phase-A <= parport.0.pin-10-in
net spindle-phase-b encoder.3.phase-B
net spindle-index encoder.3.phase-Z <= parport.0.pin-11-in

1)この例では、いくつかのエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コーダーが独立していない場合でも、軸によって生成されるツールとワークピースの動き。/ジョインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト 0、1、お勧めします。よび側面図を指します。 2 に見つかりましたすでに見つかりました発行されていると標準的な想キーボードをインストールしていません。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しし
ます。したが独立していない場合でも、って、スの動き。ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドルの制御がに見つかりました接続き使用できます。できる次のフィード移動まで、のエンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コーダーは 3番です。状況は異なる場合がありますは異なります。なる場合でも、が独立していない場合でも、あります。
2)HAL エンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コーダーのインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、デックスの動き。有効にする必要があります。 ドライバーが化します。 これらのは、入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。と標準的な出すことができるため、構力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。の両方と標準的なして動きが独立していない場合でも、作すると標準的ないう点と見なされ、自動モードでは対応するコーでルの制御がールの制御がの例外の
です。詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、エンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コーダーのセクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が参照してください。してください。
3)非求したと積単になります。 数字（純にしておくことを強くお勧めします。カウンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が選択されていない限り表示されませしたためです。 。 。 その上では、B求したと積法を下位レベルの制御がの入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。が独立していない場合でも、なくても求したと積法を下位レベルの制御がのカウ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が回りと反時計回りを区別する方法を説明する避け、最高のパフォーマンスを得るには、これらに従うことが重要です。できます。

10.2.6.1 Spindle At Speed

LinuxCNC が一連のハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。が上がる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待つことができる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ため。
 スピンドルを送信してくが指令するされた速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してある場合は、ときは進行中の作業です。、spindle.N.at-speed を手伝うことができる場合は、 true に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。 これを手伝うことができる場合は、
行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、エンコーダからのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくフィードバックは進行中の作業です。が必要です。 フィードバックは進行中の作業です。と指令する速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。通常完全に機
に連絡するか、参加して同じでは進行中の作業です。ないため、near コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されして 2 つを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、必要があります 数字は進行中の作業です。十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して近くにありますいです。
必要な接続するためのコードを作成しました。は進行中の作業です。、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。コマンド信してく号すべてを外部とリンクするから near.n.in1 まで、およびエンコーダから near.n.in2 までのハンドブックは進行中の作業です。
スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。です。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、near.n.out が spindle.N.at-speed に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されます。 near.n.scale は進行中の作業です。、出力を手伝うことができる場合は、オン
に連絡するか、参加してする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。数値を手伝うことができる場合は、どれだけ近くにありますづける場合は、必要がある場合は、かを手伝うことができる場合は、示すように連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。 セットアッ
プに連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、ハードウェアで機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加してスケールを送信してくを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、必要がある場合は、場合は、があります。
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。、Spindle AtSpeed を手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加して必要な追加してのハンドブックは進行中の作業です。典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるなものハンドブックは進行中の作業です。です。 すでに連絡するか、参加して HAL

ファイルを送信してくに連絡するか、参加して近くにありますい場合は、は進行中の作業です。、カウントを手伝うことができる場合は、増やし、それに連絡するか、参加して合は、わせてコードを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。 信してく号すべてを外部とリンクする名が HAL ファイルを送信してくで
同じである場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。

# load a near component and attach it to a thread
loadrt near
addf near.0 servo-thread
# connect one input to the commanded spindle speed
net spindle-cmd => near.0.in1
# connect one input to the encoder-measured spindle speed
net spindle-velocity => near.0.in2
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# connect the output to the spindle-at-speed input
net spindle-at-speed spindle.0.at-speed <= near.0.out
# set the spindle speed inputs to agree if within 1%
setp near.0.scale 1.01

10.3 MPGペンダント
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、今日に開催されました。市場に連絡するか、参加して出回りまたは反っている場合は、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな MPG ペンダントを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です。 
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、PCI スロットに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。された 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポートに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。された CNC4PC のハンドブックは進行中の作業です。 MPG3 ペンダント
と C22 ペンダントインターフェイスカードを手伝うことができる場合は、使用されします。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、0.1、0.01、0.001 のハンドブックは進行中の作業です。 3 ステップ増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、
で 3 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が得られるソフトウェアとそれられます。
custom.hal ファイルを送信してくまたは進行中の作業です。 jog.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、追加してし、mux4 または進行中の作業です。エンコーダーがすでに連絡するか、参加して使用されされて
いないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 カウントを手伝うことができる場合は、増やして参照してください。番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、だけのハンドブックは進行中の作業です。場合は、。 mux4 とエンコーダーのハンドブックは進行中の作業です。詳
細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくまたは進行中の作業です。マニュアルを送信してくページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
hal ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、マニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HALIni セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
ジョグ管理ピンは進行中の作業です。、各ドライブには、ジョイントとすべてのハンドブックは進行中の作業です。座標です。文字に連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのされます。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、ワールを送信してくドモードでのハンドブックは進行中の作業です。
ジョギングに連絡するか、参加して軸の移動を協調制御できます。ジョグピンを手伝うことができる場合は、使用されしています。 非同一運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。マシンは進行中の作業です。、ジョイントモードでジョギングす
る場合は、ために連絡するか、参加して追加してのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要がある場合は、場合は、があります。

jog.hal
# Jog Pendant

loadrt encoder num_chan=1

loadrt mux4 count=1

addf encoder.capture-position servo-thread

addf encoder.update-counters base-thread

addf mux4.0 servo-thread

# If your MPG outputs a quadrature signal per click set x4 to 1

# If your MPG puts out 1 pulse per click set x4 to 0

setp encoder.0.x4-mode 0

# For velocity mode, set to 1

# In velocity mode the axis stops when the dial is stopped

# even if that means the commanded motion is not completed,

# For position mode (the default), set to 0

# In position mode the axis will move exactly jog-scale

# units for each count, regardless of how long that might take,

setp axis.x.jog-vel-mode 0

setp axis.y.jog-vel-mode 0

setp axis.z.jog-vel-mode 0
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# This sets the scale that will be used based on the input to the mux4

setp mux4.0.in0 0.1

setp mux4.0.in1 0.01

setp mux4.0.in2 0.001

# The inputs to the mux4 component

net scale1 mux4.0.sel0 <= parport.1.pin-09-in

net scale2 mux4.0.sel1 <= parport.1.pin-10-in

# The output from the mux4 is sent to each axis jog scale

net mpg-scale <= mux4.0.out

net mpg-scale => axis.x.jog-scale

net mpg-scale => axis.y.jog-scale

net mpg-scale => axis.z.jog-scale

# The MPG inputs

net mpg-a encoder.0.phase-A <= parport.1.pin-02-in

net mpg-b encoder.0.phase-B <= parport.1.pin-03-in

# The Axis select inputs

net mpg-x axis.x.jog-enable <= parport.1.pin-04-in

net mpg-y axis.y.jog-enable <= parport.1.pin-05-in

net mpg-z axis.z.jog-enable <= parport.1.pin-06-in

# The encoder output counts to the axis. Only the selected axis will move.

net encoder-counts <= encoder.0.counts

net encoder-counts => axis.x.jog-counts

net encoder-counts => axis.y.jog-counts

net encoder-counts => axis.z.jog-counts

マシンが MPG のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。ごとのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して高加して速が可能しなくなったな場合は、は進行中の作業です。、ilowpass コンポーネ
ントを手伝うことができる場合は、使用されして加して速を手伝うことができる場合は、制限など、します。

jog.hal with ilowpass
loadrt encoder num_chan=1

loadrt mux4 count=1

addf encoder.capture-position servo-thread

addf encoder.update-counters base-thread

addf mux4.0 servo-thread

loadrt ilowpass

addf ilowpass.0 servo-thread

setp ilowpass.0.scale 1000

setp ilowpass.0.gain 0.01

# If your MPG outputs a quadrature signal per click set x4 to 1

# If your MPG puts out 1 pulse per click set x4 to 0
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setp encoder.0.x4-mode 0

# For velocity mode, set to 1

# In velocity mode the axis stops when the dial is stopped

# even if that means the commanded motion is not completed,

10.4 GS2スピンドル
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、Automation Direct GS2VFD を手伝うことができる場合は、使用されしてスピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、駆動され、する場合は、ために連絡するか、参加して必要な接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、示しています。
スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。と方向に動かすようにドライブに命令するは進行中の作業です。 LinuxCNC に連絡するか、参加してよって制御するされます。
GS2 コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、セットアップは進行中の作業です。ほとんど必要ありません。 Stepconf ウィザードで生し続けました。成されました。さ
れた構成されました。から始するために、結果としてめます。 パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がで、「SpindleCW」と「SpindlePWM」のハンドブックは進行中の作業です。ピンが未使用され
に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。
custom.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して、LinuxCNC を手伝うことができる場合は、 GS2 に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、LinuxCNC に連絡するか、参加してドライブを手伝うことができる場合は、制御するさせる場合は、ために連絡するか、参加して以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、配置されます。
します。

GS2 Example
# load the user space component for the Automation Direct GS2 VFD’s

loadusr -Wn spindle-vfd gs2_vfd -r 9600 -p none -s 2 -n spindle-vfd

# connect the spindle direction pin to the GS2

net gs2-fwd spindle-vfd.spindle-fwd <= spindle.N.forward

# connect the spindle on pin to the GS2

net gs2-run spindle-vfd.spindle-on <= spindle.N.on

# connect the GS2 at speed to the motion at speed

net gs2-at-speed spindle.N.at-speed <= spindle-vfd.at-speed

# connect the spindle RPM to the GS2

net gs2-RPM spindle-vfd.speed-command <= spindle.N.speed-out

note

正する確な環境によっては、伝送速度を上げることができる場合があります。に見つかりましたよっては、伝送速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が上げること標準的なが独立していない場合でも、できる場合でも、が独立していない場合でも、あります。 ドライブと標準的なコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドラインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、オプ
ションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の両方が独立していない場合でも、一致する必要が独立していない場合でも、あります。 送信エラーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がチェックするに見つかりましたは、-v コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドラインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、オプションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、
を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が追加して、ターミナルの制御がから実行します。

GS2 ドライブ自体では進行中の作業です。、modbus通信してくが機能しなくなったする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、行う必要があります。 そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。パラ
メータは進行中の作業です。、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるな要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて設定しました。する場合は、必要がある場合は、場合は、がありますが、これらは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。
を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえています。 ドライブパラメータのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、ドライブに連絡するか、参加して付き数字属のハンドブックは進行中の作業です。 GS2 マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してく
ださい。
 通信してくスイッチは進行中の作業です。 RS-232C に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります
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 モーターパラメータは進行中の作業です。、モーターと一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります
 P3.00（操作コマンドのハンドブックは進行中の作業です。ソース）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、RS-485 インターフェース、03 または進行中の作業です。 04 に連絡するか、参加してよって決定しました。される場合は、操作

に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります
 P4.00（周波数コマンドのハンドブックは進行中の作業です。ソース）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、RS232C / RS485通信してくインターフェースに連絡するか、参加してよって決定しました。される場合は、周波
数に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。05

 P9.01（送信してく速度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 9600 ボー、01 に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります
 P9.02（通信してくプロトコルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。「ModbusRTU モード、8 データビット、パリティなし、2 ストップビッ

ト」に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります、03

このハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづく PyVCP パネルを送信してくは進行中の作業です。ここに連絡するか、参加してあります。
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11章 PLC

11.1 クラシックラダーの変更紹介
11.1.1 歴史

　Classic Ladder は進行中の作業です。、LGPL のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびでリリースされたラダーインタープリターのハンドブックは進行中の作業です。無料またはツールに必要であり、プログラマーが実装にです。 それは進行中の作業です。
MarcLeDouarain に連絡するか、参加してよって書かれました。 彼はは進行中の作業です。彼はのハンドブックは進行中の作業です。ウェブサイトでプロジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。始するために、結果としてまりを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。してい
ます：

2001年 2月のハンドブックは進行中の作業です。当初に興味を持ちました。、ラダー言語を提案し、を手伝うことができる場合は、テスト目を集めた的ライセンシーであるでのハンドブックは進行中の作業です。みプログラムのメンバーに連絡するか、参加してする場合は、ことに連絡するか、参加してしました。当時の）リアルタイム拡張を試すことが提勤務し
ていた企業です。を手伝うことができる場合は、辞めた後の月曜日に開催されました。、新しいバージョンの製品だけを相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して参加してする場合は、予定しました。でした。 そして、それらのハンドブックは進行中の作業です。製品だけを相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加してラダー言語を提案し、を手伝うことができる場合は、含まれています。め
る場合は、ことは進行中の作業です。、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があすべき良したいと考えていましたい選択されまし肢とサブディレクトリが含まれています。 特定のに連絡するか、参加してなる場合は、と考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えていました。 そこで、最小さな改善を要求限など、のハンドブックは進行中の作業です。要素でラングを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。
し、それを手伝うことができる場合は、 Gtk のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して表示する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、コーディングし始するために、結果としてめ、これを手伝うことができる場合は、すべて実現します。す
る場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。アイデアが機能しなくなったする場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしました。
　そして、それが非常に連絡するか、参加してうまく進んでいる場合は、ことに連絡するか、参加してすぐに連絡するか、参加して気まぐれな「リアルタイム」づきましたが、タイマー、複数のハンドブックは進行中の作業です。ラング
など、より複雑ではなく、妥協する必要はありません。な要素を手伝うことができる場合は、続するためのコードを作成しました。けてきました。 。
　出来ました。上がり、これがこのハンドブックは進行中の作業です。作品だけを相互に接続できるモジュールです。 。 。 そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。：それ以来ました。、機能しなくなったを手伝うことができる場合は、追加してし続するためのコードを作成しました。けています。

— ClassicLadder のハンドブックは進行中の作業です。 Web サイトに連絡するか、参加してある場合は、「Genesis」のハンドブックは進行中の作業です。 MarcLe Douarain

　Classic Ladder は進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。 HAL で動され、作する場合は、ように連絡するか、参加して適合は、されており、現します。在 LinuxCNC と一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して配
布されています。 問題でした。この時までに、/問題でした。この時までに、/バグがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、Enhanced MachineController プロジェクは進行中の作業です。トに連絡するか、参加して報が含まれています。告してください。して
ください。

11.1.2 前の変更書きき
　ラダーロジックは進行中の作業です。または進行中の作業です。ラダープログラミング言語を提案し、は進行中の作業です。、電気まぐれな「リアルタイム」論理回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、描画とする場合は、方法が求められました。です。 現します。在では進行中の作業です。、
プログラマブルを送信してくロジックは進行中の作業です。コントローラー（PLC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。プログラミングに連絡するか、参加して非常に連絡するか、参加して人気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、グラフィカルを送信してく言
語を提案し、です。 もともとは進行中の作業です。リレーから作られたロジックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ために連絡するか、参加して発明したこのペーパーを参照してください。されました。 このハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。
言語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してがは進行中の作業です。しごに連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位ており、2 つのハンドブックは進行中の作業です。垂直レールを送信してくとそれらのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して一連のハンドブックは進行中の作業です。水平ラングがある場合は、とい
う観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また察されています。 ただし、概して、正に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 ドイツやヨーロッパのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。場所では進行中の作業です。、ページのハンドブックは進行中の作業です。上下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ってレールを送信してくを手伝うことができる場合は、水平に連絡するか、参加して
描画とし、ラングを手伝うことができる場合は、左に移動すると、それは正のから右に連絡するか、参加して垂直に連絡するか、参加して描画とする場合は、スタイルを送信してくがあります。
　ラダー図は、ステッピングモーターを備えた典型的なとも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、ラダーロジックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、一連のハンドブックは進行中の作業です。リレー回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位ています。 ラ
ダーロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、類似デカルトシステムの回転単位している場合は、ため、追加してのハンドブックは進行中の作業です。トレーニングを手伝うことができる場合は、あまり行わなくても、さまざまなエンジニ
アや技術者であるが理解しておく必要のある重要なユーザーして使用されできる場合は、ため、便利です。
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　ラダーロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、プロセスまたは進行中の作業です。製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー操作のハンドブックは進行中の作業です。順次は、高価なインテリジェントモーションコン制御するが必要な PLC のハンドブックは進行中の作業です。プログラミングに連絡するか、参加して広く使用されているエンく使用されさ
れています。 ラダーロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。だが重要な制御するシステムのメンバーに連絡するか、参加して、または進行中の作業です。古いいハードワイヤードリレー回りまたは反
路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートのハンドブックは進行中の作業です。再加して工に連絡するか、参加して役立ちます。 プログラマブルを送信してくロジックは進行中の作業です。コントローラがより洗練された（そして複雑な）プログラミングイされる場合は、に連絡するか、参加してつれて、それは進行中の作業です。非
常に連絡するか、参加して複雑ではなく、妥協する必要はありません。な自動され、化し、スクリプトを作成するための多くの試みシステムのメンバーに連絡するか、参加してでも使用されされてきました。
　ラダーロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、手続するためのコードを作成しました。き型フライス盤を制御する言語を提案し、では進行中の作業です。なく、ルを送信してくールを送信してくベースのハンドブックは進行中の作業です。言語を提案し、と考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、える場合は、ことができます。 ラダーのハンドブックは進行中の作業です。
ラングは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してくを手伝うことができる場合は、表します。 リレーやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。電気まぐれな「リアルタイム」機械のオペレーターが操作する装に置されます。を手伝うことができる場合は、使用されして実装にする場合は、と、さまざまなルを送信してくールを送信してく
が同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して即座に連絡するか、参加して実行されます。
　プログラマブルを送信してくロジックは進行中の作業です。コントローラに連絡するか、参加して実装にされている場合は、場合は、、ルを送信してくールを送信してくは進行中の作業です。通常、ソフトウェアに連絡するか、参加してよって
ルを送信してくープ内で順番に連絡するか、参加して実行されます。 ルを送信してくープを手伝うことができる場合は、十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して速く、通常は進行中の作業です。 1秒間が経つにつれてに連絡するか、参加して何度の成功を収めたものもありました。も実行する場合は、ことに連絡するか、参加してより、同
時の）リアルタイム拡張を試すことが提かつ即時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。実行のハンドブックは進行中の作業です。効になっていません。果が得られるソフトウェアとそれられます。
　ラダーロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな操作手順に連絡するか、参加して従って使用されいます。
 入力のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり
 ロジックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザーく
 出力のハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンの

11.1.3 例
ラダーのハンドブックは進行中の作業です。最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなコンポーネントは進行中の作業です。接点を合わせて（入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所であり、これらは進行中の作業です。通常、NC（通常は進行中の作業です。閉じているすべての接点を使用します。じてい

る場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 NO（通常は進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいている場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、およびコイルを送信してく（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。

 NO 接点を合わせて

 NC 接点を合わせて

 コイルを送信してく（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
もちろん、完全に機なラダー言語を提案し、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。さらに連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントがありますが、これらを手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、と、全に機体的ライセンシーであるな
概念について説明します。を手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。

ラダーは進行中の作業です。 1 つまたは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。ラングで構成されました。されます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ラングは進行中の作業です。水平トレース（ワイヤを手伝うことができる場合は、表す）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所であり、
コンポーネント（入力、出力など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所があり、左に移動すると、それは正のから右に連絡するか、参加して評価なされます。
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。最も単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なラングです。

左に移動すると、それは正の側のハンドブックは進行中の作業です。入力 B0（通常は進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいている場合は、接点を合わせて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、右側のハンドブックは進行中の作業です。コイルを送信してく（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所Q0 に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています。 ここで、入力 B0

が真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなる場合は、ために連絡するか、参加して電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが左に移動すると、それは正の端と出力端からに連絡するか、参加して印加してされる場合は、と想像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようしてください（たとえば、入力がアクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされている場合は、か、
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ユーザーが NO 接点を合わせてを手伝うことができる場合は、押すかした）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、右側のハンドブックは進行中の作業です。コイルを送信してく（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所Q0 に連絡するか、参加して到達する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。直接的ライセンシーであるな経つにつれて路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートがありま
す。 結果として、Q0 コイルを送信してく（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 0 / off / false から 1 / on / true に連絡するか、参加して変わります。 ユーザーが B0 を手伝うことができる場合は、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。すと、
Q0出力は進行中の作業です。すぐに連絡するか、参加して 0 / off / false に連絡するか、参加して戻ると、ります。

11.1.4 基本的な機械情報なユーザーコンセプトラッチとのインタプリタの相互作用オンオフ回路
上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて、コイルを送信してく Q0 がアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなる場合は、たびに連絡するか、参加して閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、スイッチを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、とします。 これは進行中の作業です。、コ

イルを送信してくがスイッチのハンドブックは進行中の作業です。接点を合わせてを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してできる場合は、リレーのハンドブックは進行中の作業です。場合は、です。 または進行中の作業です。、コンタクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。主な機能しなくなったである場合は、大きな 3

相接点を合わせてに連絡するか、参加して加してえて、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さな補助に来ました。接点を合わせてが存のユーザーインターフェースと在する場合は、ことが多くの人がコードの小さな改善を要求いコンタクは進行中の作業です。タ内。
このハンドブックは進行中の作業です。補助に来ました。スイッチは進行中の作業です。、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。コイルを送信してく Q0 から駆動され、される場合は、ため、駆動され、する場合は、コイルを送信してくと同じ番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、付き数字けます。 こ

れは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ラダープログラミングで採用されされている場合は、標です。準的ライセンシーであるな方法が求められました。ですが、最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。コイルを送信してくと同じラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。付き数字い
たスイッチを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。奇妙な症状がいくつもに連絡するか、参加して思います。える場合は、かもしれません。 それでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。補助に来ました。接点を合わせてを手伝うことができる場合は、 Q0 と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。 B0押すかしボ
タン接点を合わせてに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。してみましょう。
それを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう：

前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と同じように連絡するか、参加して、ユーザーが押すかしボタン B0 を手伝うことができる場合は、押すかすと、コイルを送信してく Q0 がオンに連絡するか、参加してなります。 そして、コイルを送信してく Q0 がオ
ンに連絡するか、参加してなる場合は、と、スイッチ Q0 がオンに連絡するか、参加してなります。 今、興味を持ちました。深くに入る前に、その質問に答えようとします。い部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、が起こります。 ユーザーが押すかしボタン B0 を手伝うことができる場合は、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。
しても、コイルを送信してく Q0 は進行中の作業です。以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して停止された、またはまったく機能しなくなったしません。 これは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートのハンドブックは進行中の作業です。スイッチ Q0 がユーザーのハンドブックは進行中の作業です。押すかしボタンを手伝うことができる場合は、
効になっていません。果的ライセンシーであるに連絡するか、参加して押すかし続するためのコードを作成しました。けている場合は、ためです。 したがって、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として押すかしボタンを手伝うことができる場合は、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。した後の月曜日に開催されました。も、スイッチ Q0 がコイルを送信してく Q0 を手伝うことができる場合は、オ
ンに連絡するか、参加してしたままである場合は、ことがわかります。

このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して使用されされる場合は、コイルを送信してくまたは進行中の作業です。リレーのハンドブックは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。接点を合わせては進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられている場合は、コイルを送信してくを手伝うことができる場合は、保持ちました。する場合は、ため、
保持ちました。接点を合わせてと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、ことがよくあります。 シールを送信してく接点を合わせてと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、こともあり、アクは進行中の作業です。ティブなときは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートがシールを送信してく
されている場合は、と言われます。
残りのステップを完了してから、構成を使用して念について説明します。ながら、これまでのハンドブックは進行中の作業です。ところ、私の構成たちのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートは進行中の作業です。ほとんど実用され的ライセンシーであるでは進行中の作業です。ありません。なぜなら、押すかしボタン B0 のハンドブックは進行中の作業です。形
のハンドブックは進行中の作業です。オンまたは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてボタンがありますが、一度の成功を収めたものもありました。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、とこのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートを手伝うことができる場合は、遮断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、方法が求められました。がないからです。 しかし、それ
は進行中の作業です。簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して修正できます。 必要なのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、コイルを送信してく Q0へのハンドブックは進行中の作業です。電力を手伝うことができる場合は、遮断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、方法が求められました。だけです。 それでは進行中の作業です。、コイルを送信してく Q0 のハンドブックは進行中の作業です。直
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているーマルを送信してくクは進行中の作業です。ローズからの初期のスポンサーシップにより（NC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所押すかしボタンを手伝うことができる場合は、追加してしましょう。
これがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。える場合は、かです：
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これで、押すかしボタン B1 を手伝うことができる場合は、追加してまたは進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなったしました。 ユーザーが押すかすと、ラングからコイルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。接触します。が途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのため切れ
ます。 コイルを送信してく Q0 が電力を手伝うことができる場合は、失うと、0 / off / false に連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。 コイルを送信してく Q0 がオフに連絡するか、参加してなる場合は、と、スイッチ Q0 もオフ
に連絡するか、参加してなる場合は、ため、保持ちました。接点を合わせてが破られますが、新しいプラズマテーブルビルダーは損なう可能性があする場合は、か、回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および封されます。 ユーザーが停止押しボタンを離すと、接触はラングされます。 ユーザーが停止された、またはまったく機能しなくなった押すかしボタンを手伝うことができる場合は、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。すと、接触します。は進行中の作業です。ラング
からコイルを送信してく Q0 に連絡するか、参加して復元できるようにします。されますが、ラングが停止された、またはまったく機能しなくなったしている場合は、ため、コイルを送信してくは進行中の作業です。元できるようにします。に連絡するか、参加して戻ると、りません。

このハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートは進行中の作業です。、コンタクは進行中の作業です。タに連絡するか、参加してよって制御するされる場合は、三相モーターを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたほぼ同じです。すべてのハンドブックは進行中の作業です。マシンで数十年に連絡するか、参加してわたって使
用されされてきたため、ラダー/ PLC プログラマーに連絡するか、参加してよって採用されされる場合は、ことは進行中の作業です。避しようとして、何時間にもわたって無駄けられませんでした。 また、スター
トとストップのハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して押すかすと、ストップ機能しなくなったが常に連絡するか、参加して優れています。先される場合は、という点を合わせてで、非常に連絡するか、参加して安全に機な回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートです。

これは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ラダープログラミングのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな構成されました。要素である場合は、ため、これに連絡するか、参加して慣れていない場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートが
どのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して動され、作する場合は、かを手伝うことができる場合は、確実に連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

11.2 ラダーの変更概念
クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーは進行中の作業です。、もともと産業です。用され PLC に連絡するか、参加して実装にされている場合は、プログラミング言語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。一種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。です（ラダープログラ
ミングと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これは進行中の作業です。、リレー接点を合わせてとコイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。概念について説明します。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいており、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してインテグレーター
に連絡するか、参加して馴染みのハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、方法が求められました。で論理チェックは進行中の作業です。と機能しなくなったを手伝うことができる場合は、構築する動き（する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 は進行中の作業です。しごは進行中の作業です。、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、岐があり、電気まぐれな「リアルタイム」回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートに連絡するか、参加して
似デカルトシステムの回転単位ている場合は、ラングで構成されました。されています。 実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して評価なされる場合は、かを手伝うことができる場合は、知りません。る場合は、ことは進行中の作業です。重要で
す。
各ドライブには、行が左に移動すると、それは正のから右に連絡するか、参加して評価なされ、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行が下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して評価なされる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。当然のことながら、次のほとんどの重大な違反を見つけることは難しのハンドブックは進行中の作業です。ようですが、ラダーロジックは進行中の作業です。では進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。よ

うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。機能しなくなったしません。 ラダーロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、ラダーラングを手伝うことができる場合は、 3回りまたは反スキャンして、出力のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、変更する許可します。
 入力が読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、更する許可新しいバージョンのされます
 論理が理解しておく必要のある重要なユーザーされている場合は、
 出力が設定しました。されます

これは進行中の作業です。、ある場合は、行のハンドブックは進行中の作業です。出力が別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ラングのハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加してよって読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられる場合は、場合は、、最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 出
力が設定しました。された後の月曜日に開催されました。、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。入力が true に連絡するか、参加してなる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して 1回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。スキャンがあります。

ラダープログラミングのハンドブックは進行中の作業です。もう 1 つのハンドブックは進行中の作業です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがでとし穴を開けると、出口の移動を行うのに十分なスペースがない場合があります。 正しい結果を得るには、は進行中の作業です。、「LastOneWins」ルを送信してくールを送信してくです。 ラダーのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、場所に連絡するか、参加して同じ出
力がある場合は、場合は、、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。出力のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が出力のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加してなります。
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11.3 言語
クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ときに連絡するか、参加して使用されされる場合は、最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな言語を提案し、は進行中の作業です。ラダーです。 クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーは進行中の作業です。、シーケ

ンシャルを送信してくファンクは進行中の作業です。ションチャート（Grafcet）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所もサポートしています。

11.4 コンポーネント
クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントがあります。
 リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモジュールを送信してく classicladder_rt

 ユーザースペースモジュールを送信してく（GUI を手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所classicladder

11.4.1 ファイル
Stepconf で生し続けました。成されました。された構成されました。から作業です。する場合は、場合は、、通常、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。ラダーコンポーネントは進行中の作業です。 custom.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して配
置されます。されます。 これらは進行中の作業です。 custom_postgui.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。しないでください。配置されます。しないと、ラダーエディタメ
ニューがグレー表示されます。

Note

ラダーファイルの制御が（.clp）に見つかりましたは、名前のページで適切なオプションが選択されていない限り表示されませに見つかりました空にしたい場合に役立ちます。白を含めることはできません。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が含まれている場合は、めること標準的なはできません。

11.4.2 リアルタイムモジュール
クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモジュールを送信してく（classicladder_rt）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ロードは進行中の作業です。、HAL ファイルを送信してくから、または進行中の作業です。 halcmd

命令するを手伝うことができる場合は、使用されして直接行うことができます。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、ClassicLadder モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してでロードしま
す。 2 行目を集めたは進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数 classicladder.0.refresh を手伝うことができる場合は、サーボスレッドに連絡するか、参加して追加してします。 このハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、
サーボスレッドレートで更する許可新しいバージョンのします。

loadrt classicladder_rt
addf classicladder.0.refresh servo-thread

クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーが実行されている場合は、スレッドのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。、入力と出力へのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。性があります。に連絡するか、参加して直接影響します。します。 Classic 

Ladder が気まぐれな「リアルタイム」付き数字くよりも速くスイッチのハンドブックは進行中の作業です。オンとオフを手伝うことができる場合は、切り替えるえる場合は、ことができる場合は、場合は、は進行中の作業です。、スレッドを手伝うことができる場合は、高速化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、必要
があります。 クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーがラングを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのできる場合は、最速は進行中の作業です。 1ミリ秒です。 あなたは進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、より速いスレッドに連絡するか、参加して
入れる場合は、ことができますが、それは進行中の作業です。それ以上速く更する許可新しいバージョンのされません。 1ミリ秒より遅くなり、動きが長くなる可能性いスレッドに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、と、
ClassicLadder は進行中の作業です。ラングのハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンのを手伝うことができる場合は、遅くなり、動きが長くなる可能性くします。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。スキャン時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションディスプレイに連絡するか、参加して表示され、マイ
クは進行中の作業です。ロ秒に連絡するか、参加して丸める必要があります。められます。 スキャン時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが 1ミリ秒より長し続けるにつれて、い場合は、は進行中の作業です。、ラダーを手伝うことができる場合は、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。くする場合は、か、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速のハンドブックは進行中の作業です。スレッドに連絡するか、参加して配置されます。
する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
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11.4.3 変数
クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ロード中の作業です。に連絡するか、参加して、各ドライブには、タイプのハンドブックは進行中の作業です。ラダーオブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、こと

ができます。 ラダーオブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、設定しました。しない場合は、、クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値を手伝うことができる場合は、使用されします。

表 13.1：デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。変数数
オブジェクは進行中の作業です。ト名 変数名 デフォルを送信してくト値
ラングのハンドブックは進行中の作業です。数 (numRungs) 100

ビット数 (numBits) 20

単な方法が求められました。語を提案し、変数のハンドブックは進行中の作業です。数 (numWords) 20

タイマーのハンドブックは進行中の作業です。数 (numTimers) 10

タイマーのハンドブックは進行中の作業です。数 IEC (numTimersIec) 10

単な方法が求められました。安定しました。マルを送信してくチバイブのハンドブックは進行中の作業です。数 (numMonostables) 10

カウンターのハンドブックは進行中の作業です。数 (numCounters) 10

HAL入力ビットピンのハンドブックは進行中の作業です。数 (numPhysInputs) 15

HAL出力ビットピンのハンドブックは進行中の作業です。数 (numPhysOutputs) 15

算します。術式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。数 (numArithmExpr) 50

セクは進行中の作業です。ション数 (numSections) 10

シンボルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。数 (numSymbols) Auto

S32入力のハンドブックは進行中の作業です。数 (numS32in) 10

S32出力のハンドブックは進行中の作業です。数 (numS32out) 10

浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて入力のハンドブックは進行中の作業です。数 (numFloatIn) 10

浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて出力のハンドブックは進行中の作業です。数 (numFloatOut) 10

最も重要なオブジェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。、numPhysInputs、numPhysOutputs、numS32in、および numS32out です。
これらのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と、使用され可能しなくなったな HALビットピンのハンドブックは進行中の作業です。数が変更する許可されます。 numPhysInputs および

numPhysOutputs は進行中の作業です。、使用され可能しなくなったな HALビット（オン/オフ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ピンのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、制御するします。 numS32in および
numS32out は進行中の作業です。、使用され可能しなくなったな HAL符号すべてを外部とリンクする付き数字き整する高レベルのコントローラー、つまりモー数（+-整する高レベルのコントローラー、つまりモー数範囲で、理事会はこれに同意しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ピンのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、制御するします。

たとえば（いくつか変更する許可する場合は、ために連絡するか、参加してこれらすべてを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要は進行中の作業です。ありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
loadrt classicladder_rt numRungs=12 numBits=100 numWords=10
numTimers=10 numMonostables=10 numCounters=10 numPhysInputs=10
numPhysOutputs=10 numArithmExpr=100 numSections=4 numSymbols=200
numS32in=5 numS32out=5

デフォルを送信してくト数のハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
loadrt classicladder_rt
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11.5 クラシックラダーユーザーモジュールの変更ロード
クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダー HAL コマンドは進行中の作業です。、GUI がロードされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して実行する場合は、必要があります。そうしないと、メ
ニュー項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ラダーエディターが機能しなくなったしません。 Stepper Config Wizard を手伝うことができる場合は、使用されした場合は、は進行中の作業です。、Classic LadderHAL

コマンドを手伝うことができる場合は、 custom.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。します。
ユーザーモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：

loadusr classicladder

note

ロードできる.clp ファイルの制御がは 1 つだけです。 ラダーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が分は、割り当てられます：左する必要が独立していない場合でも、ある場合でも、は、セクションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して
ください。

ラダーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
loadusr classicladder myladder.clp

クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーローディングオプション
 --nogui-（ラダーエディタなしでロード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所通常、デバッグのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して使用されされます。
 --modbus_port = port-（modbus ポート番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、ロードします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 --modmaster-（MODBUS マスターを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、ラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してロードする場合は、必要がありま

す。そうでない場合は、、TCP がデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ポートに連絡するか、参加してなります。
 --modslave-（MODBUS スレーブを手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所TCP のハンドブックは進行中の作業です。み

EMC なしで HAL でクは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
loadusr -w classicladder

 

-w は進行中の作業です。、ClassicLadder が終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで HAL環境で切断高さを正確に制御する能力は、非常に困難な課題です。 幸い、を手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じないように連絡するか、参加して HAL に連絡するか、参加して指示します。
--nogui オプションを手伝うことができる場合は、使用されして最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、ロードしてから、オプションなしでクは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダー

を手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。ロードする場合は、と、GUI は進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してロードされたラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、表示します。
AXIS では進行中の作業です。、ファイルを送信してく/ラダーエディタから GUI を手伝うことができる場合は、ロードできます。 。 。
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11.6 クラシックラダーGUI

GUI を手伝うことができる場合は、使用されして ClassicLadder を手伝うことができる場合は、ロードする場合は、と、セクは進行中の作業です。ション表示とセクは進行中の作業です。ションマネージャーのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ウィンド
ウが表示されます。

11.6.1 セクションマネージャー
Classic Ladder を手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して起動され、する場合は、と、空のハンドブックは進行中の作業です。 SectionsManager ウィンドウが表示されます。

図 13-76

このハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウでは進行中の作業です。、セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けたり、作成されました。または進行中の作業です。削除する必要があります。したり、そのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションで使用されする場合は、言語を提案し、
を手伝うことができる場合は、選択されまししたりできます。 これは進行中の作業です。、コールを送信してくコイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。サブルを送信してくーチンに連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、方法が求められました。でもあります。

11.6.2 セクション表示
クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して起動され、する場合は、と、空のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション表示ウィンドウが表示されます。 空のハンドブックは進行中の作業です。ラングが 1 つ表
示されます。

図 13-77

ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。ボタンは進行中の作業です。自明したこのペーパーを参照してください。です：
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[変数]ボタンは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。で、切り替えるえて一方、他の国における登録商標です。方、両方を手伝うことができる場合は、表示し、ウィンドウを手伝うことができる場合は、表示しませ
ん。

Config ボタンは進行中の作業です。 modbus に連絡するか、参加して使用されされ、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモジュールを送信してくでロードされたラダー要素のハンドブックは進行中の作業です。最大数を手伝うことができる場合は、表示しま
す。 [シンボルを送信してく]ボタンは進行中の作業です。、変数のハンドブックは進行中の作業です。シンボルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。編集可能しなくなったなリストを手伝うことができる場合は、表示します（ヒントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、入力、出力、コイルを送信してく
などに連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことができます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 [終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の]ボタンは進行中の作業です。、Modbus とディスプレイを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。する場合は、ユーザープログラムのメンバーに連絡するか、参加して
を手伝うことができる場合は、シャットダウンします。 リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。引き起こします。き続するためのコードを作成しました。きバックは進行中の作業です。グラウンドで実行されます。
右上のハンドブックは進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スでは進行中の作業です。、変数名とシンボルを送信してく名のハンドブックは進行中の作業です。どちらを手伝うことができる場合は、表示する場合は、かを手伝うことができる場合は、選択されましできます
ラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。表示のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して、「プロジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。めませんでした。..」という行がある場合は、ことに連絡するか、参加して気まぐれな「リアルタイム」付き数字くか

もしれません。これは進行中の作業です。、表示ウィンドウでクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。したラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。要素に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ステー
タスバーです。 このハンドブックは進行中の作業です。ステータス行に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、変数％減らし、それをI、％減らし、それをQ、および最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。％減らし、それをW（方程式に公開されました。内）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。 HAL 信してく号すべてを外部とリンクする名が表示され
ます。ラングに連絡するか、参加して（103）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所などのハンドブックは進行中の作業です。面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が白になりました。いラベルを送信してくが表示される場合は、場合は、があります。 これは進行中の作業です。（意が作成されました。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な的ライセンシーであるに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所古いいバグのハンドブックは進行中の作業です。ため
に連絡するか、参加して表示されます。要素を手伝うことができる場合は、消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切する場合は、と、古いいバージョンでは進行中の作業です。正しいコードでオブジェクは進行中の作業です。トが消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切されないことがあ
りました。 古いいバージョンでは進行中の作業です。、長し続けるにつれて、い水平接続するためのコードを作成しました。ボタンが機能しなくなったしない場合は、がある場合は、ことに連絡するか、参加して気まぐれな「リアルタイム」付き数字いたかもしれません。 
これは進行中の作業です。、無料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、探します。 これらのしたが、何か他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけたためです。 括弧の最大偏差が内のハンドブックは進行中の作業です。数字は進行中の作業です。認されるように、スピンドルモーターへの識されないコードです。
 ラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き正常に連絡するか、参加して動され、作し、エディタでコードを手伝うことができる場合は、消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、ように連絡するか、参加して修正しま
す。

11.6.3 可変ウィンドウ
これは進行中の作業です。、ビットステータスウィンドウ（ブールを送信してく値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とウォッチウィンドウ（符号すべてを外部とリンクする付き数字き整する高レベルのコントローラー、つまりモー数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。可変ウィ

ンドウです。 Vars ボタンは進行中の作業です。 SectionDisplay Window に連絡するか、参加してあり、Vars ボタンを手伝うことができる場合は、切り替えるえて一方、他の国における登録商標です。方、両方を手伝うことができる場合は、表示し、
そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。変数ウィンドウを手伝うことができる場合は、表示しません。
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図 13-78

ビットステータスウィンドウに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ブールを送信してく（オン/オフ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所変数データのハンドブックは進行中の作業です。一部が表示されます。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。変数が％減らし、それを
記号すべてを外部とリンクするで始するために、結果としてまる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 ％減らし、それをI 変数は進行中の作業です。、HAL入力ビットピンを手伝うことができる場合は、表します。 ％減らし、それをQ は進行中の作業です。、リレーコイルを送信してくと
HAL出力ビットピンを手伝うことができる場合は、表します。 ％減らし、それをB は進行中の作業です。、内部リレーコイルを送信してくまたは進行中の作業です。内部接点を合わせてを手伝うことができる場合は、表します。 上部のハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。編集領域にお
では進行中の作業です。、各ドライブには、列を維持します。 それに連絡するか、参加して表示される場合は、 15個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、選択されましできます。 たとえば、％減らし、それをB 変数列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。高さが 15エントリで、列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。上部
に連絡するか、参加して 5 を手伝うことができる場合は、入力した場合は、、変数％減らし、それをB5 から％減らし、それをB19 が表示されます。 チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、ラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加して
が出力として設定しました。していない限など、り、％減らし、それをB 変数を手伝うことができる場合は、手動され、で設定しました。および設定しました。解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。できます。 クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。
に連絡するか、参加してプログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してよって出力として設定しました。されたビットは進行中の作業です。変更する許可できず、オンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。オン、オフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。オフとして
表示されます。
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図 13-79

ウォッチウィンドウに連絡するか、参加して可変ステータスが表示されます。 そのハンドブックは進行中の作業です。横に連絡するか、参加してある場合は、編集ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、変数に連絡するか、参加して格納するためのデされている場合は、
数値であり、横に連絡するか、参加してある場合は、ドロップダウンボックは進行中の作業です。スでは進行中の作業です。、数値を手伝うことができる場合は、 16 進数、10 進数、または進行中の作業です。 2 進数のハンドブックは進行中の作業です。いずれで表示す
る場合は、かを手伝うことができる場合は、選択されましできます。 表示されている場合は、単な方法が求められました。語を提案し、変数のハンドブックは進行中の作業です。シンボルを送信してくウィンドウでシンボルを送信してく名が定しました。義するされていて、セクは進行中の作業です。ショ
ン表示ウィンドウで[シンボルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示]チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スがオンに連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、シンボルを送信してく名が表示されます。 
表示される場合は、変数を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、変数番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、入力します。例としては、： ％減らし、それをW2（[シンボルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示]チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スがオフ
のハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。変数番号すべてを外部とリンクする/名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加してシンボルを送信してく名（[シンボルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示]チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スがオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、入
力して、Enter キーを手伝うことができる場合は、押すかします。

11.6.4 シンボルウィンドウ
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図 13-80

これは進行中の作業です。、[シンボルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。表示]チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スがオンに連絡するか、参加してなっている場合は、ときに連絡するか、参加してセクは進行中の作業です。ションウィンドウに連絡するか、参加して表示される場合は、変数
名のハンドブックは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して使用されする場合は、シンボルを送信してく名のハンドブックは進行中の作業です。リストです。 変数名（％減らし、それを記号すべてを外部とリンクすると大文字を手伝うことができる場合は、覚えているえておいてください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、記号すべてを外部とリンクする名を手伝うことができる場合は、
追加してします。 変数に連絡するか、参加して HAL 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。できる場合は、場合は、（％減らし、それをI、％減らし、それをQ、および％減らし、それをW-リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモジュールを送信してくで s32 ピンを手伝うことができる場合は、
ロードした場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、コメントセクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 HAL 信してく号すべてを外部とリンクする名または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。欠です。如を回避しようとして、何時間にもわたって無駄が表示されます。 表示しやすくする場合は、
ために連絡するか、参加して、シンボルを送信してく名は進行中の作業です。短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。くする場合は、必要があります。 セクは進行中の作業です。ションウィンドウで％減らし、それをI、％減らし、それをQ、および％減らし、それをW 変数のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、い HAL

信してく号すべてを外部とリンクする名を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、それらを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して表示できる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてで、ラダープロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してが何に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、かを手伝うことができる場合は、追跡の問題です。できる場合は、は進行中の作業です。ずです。

11.6.5 エディターウィンドウ
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図 13-81

 追加して-選択されまししたラングのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してラングを手伝うことができる場合は、追加してします
 挿入-選択されまししたラングのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してラングを手伝うことができる場合は、挿入します
 削除する必要があります。-選択されまししたラングを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。します
 変更する許可-選択されまししたラングを手伝うことができる場合は、編集用されに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます
左に移動すると、それは正の上のハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようから開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として：
 オブジェクは進行中の作業です。トセレクは進行中の作業です。ター、消しゴムのメンバーに連絡するか、参加して
 N.O. 入力、N.C。入力、立ち上がりエッジ入力、立ち下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがりエッジ入力
 水平接続するためのコードを作成しました。、垂直接続するためのコードを作成しました。、長し続けるにつれて、い水平接続するためのコードを作成しました。
 タイマー IEC ブロックは進行中の作業です。、カウンターブロックは進行中の作業です。、変数のハンドブックは進行中の作業です。比較
 古いいタイマーブロックは進行中の作業です。、古いい単な方法が求められました。安定しました。ブロックは進行中の作業です。（これらは進行中の作業です。 IEC タイマーに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられました）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 コイルを送信してく-N.O. 出力、N.C。出力、出力のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。、出力のハンドブックは進行中の作業です。リセット
 ジャンプコイルを送信してく、コールを送信してくコイルを送信してく、変数のハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当て
各ドライブには、ボタンのハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な説明したこのペーパーを参照してください。：
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 セレクは進行中の作業です。ター-既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、選択されましして情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、変更する許可できます。
 消しゴムのメンバーに連絡するか、参加して-オブジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切します。
 N.O.  連絡するか、参加して先-通常開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。連絡するか、参加して先を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 これは進行中の作業です。、外部HAL ピン（％減らし、それをI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所入力接点を合わせて、内部ビットコイルを送信してく

（％減らし、それをB）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所接点を合わせて、または進行中の作業です。外部コイルを送信してく（％減らし、それをQ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所接点を合わせてに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 HAL ピンが真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、HAL ピン入力
接点を合わせては進行中の作業です。閉じているすべての接点を使用します。じます。 対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、コイルを送信してくがアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなる場合は、とコイルを送信してく接点を合わせてが閉じているすべての接点を使用します。じます（％減らし、それをQ2 コイルを送信してくがアクは進行中の作業です。ティブ
に連絡するか、参加してなる場合は、と％減らし、それをQ2 接点を合わせてが閉じているすべての接点を使用します。じます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 N.C.連絡するか、参加して先-通常は進行中の作業です。閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、連絡するか、参加して先を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 N.O.と同じです。 HAL ピンが真のボルトです。 オフである場合は、かコイルを送信してくがアクは進行中の作業です。
ティブである場合は、ときに連絡するか、参加して接点を合わせてが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいている場合は、ことを手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、接点を合わせて。

 ’立ち上がりエッジ接点を合わせて-HAL ピンが False から true に連絡するか、参加してなる場合は、か、コイルを送信してくが非アクは進行中の作業です。ティブからアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなる場合は、
と閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、接点を合わせてを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

 立ち下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがりエッジ接点を合わせて-HAL ピンが true から false に連絡するか、参加して移行したとき、または進行中の作業です。コイルを送信してくがアクは進行中の作業です。ティブから非アクは進行中の作業です。
ティブに連絡するか、参加して移行したときに連絡するか、参加して閉じているすべての接点を使用します。じられる場合は、接点を合わせてを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

 水平接続するためのコードを作成しました。-オブジェクは進行中の作業です。トへのハンドブックは進行中の作業です。水平接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。
 垂直接続するためのコードを作成しました。-水平線からの逸脱がへのハンドブックは進行中の作業です。垂直接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。
 水平方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。実行接続するためのコードを作成しました。-2 つのハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。ト間が経つにつれてに連絡するか、参加して水平方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、作成されました。し、複数のハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。が離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れている場合は、オブ

ジェクは進行中の作業です。トを手伝うことができる場合は、すばやく接続するためのコードを作成しました。する場合は、方法が求められました。です。
 IEC タイマー-タイマーを手伝うことができる場合は、作成されました。し、タイマーを手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえます。
 タイマー-タイマーモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します（減価な償ファイルを使用する却する二次ガスを送りますは進行中の作業です。代わりに連絡するか、参加して IEC タイマーを手伝うことができる場合は、使用されします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 単な方法が求められました。安定しました。-ワンショット単な方法が求められました。安定しました。モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します
 Counter-カウンターモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
 比較-変数を手伝うことができる場合は、値または進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。変数と比較する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。比較ブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 （例としては、：％減らし、それをW1 <return>= 5 または進行中の作業です。％減らし、それをW1 

=％減らし、それをW2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所比較は進行中の作業です。、セクは進行中の作業です。ション表示のハンドブックは進行中の作業です。右端と出力端からに連絡するか、参加して配置されます。できません。
 変数のハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当て-変数に連絡するか、参加して値を手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、ことができる場合は、ように連絡するか、参加して、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 （例としては、：％減らし、それをW2 

= 7 または進行中の作業です。％減らし、それをW1 =％減らし、それをW2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ASSIGNMENT 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、セクは進行中の作業です。ション表示のハンドブックは進行中の作業です。右端と出力端からに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み配置されます。できます。

11.6.6 設定ウィンドウ
設定しました。ウィンドウに連絡するか、参加しては進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。プロジェクは進行中の作業です。トステータスが表示され、Modbus 設定しました。タブがあります。
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図 13-82

11.7 ラダーオブジェクト
11.7.1 連コードの再マッピング：絡先

スイッチまたは進行中の作業です。リレー接点を合わせてを手伝うことができる場合は、表します。 それらは進行中の作業です。、それらに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられた可変のハンドブックは進行中の作業です。文字と数字に連絡するか、参加してよって制御するさ
れます。

可変文字は進行中の作業です。 B、I、または進行中の作業です。 Q に連絡するか、参加してする場合は、ことができ、数字は進行中の作業です。最大 3桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。数字に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 ％減らし、それをI2、％減らし、それをQ3、
または進行中の作業です。％減らし、それをB123。 変数 I は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。 HAL入力ピンに連絡するか、参加してよって制御するされます。 変数 B は進行中の作業です。内部接点を合わせて用されで、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
する場合は、番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。 B コイルを送信してくに連絡するか、参加してよって制御するされます。 変数Q は進行中の作業です。、対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。 Q コイルを送信してくに連絡するか、参加してよって制御するされます。 （複
数のハンドブックは進行中の作業です。接点を合わせてを手伝うことができる場合は、持ちました。つリレーのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 例としては、えば。 HAL ピン classicladder.0.in-00 が true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、％減らし、それをI0 N.O. 連絡するか、参加して先は進行中の作業です。
オンに連絡するか、参加してなります（閉じているすべての接点を使用します。じた、本当、あなたがそれを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。びたいものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。何でも）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ％減らし、それをB7 コイルを送信してくが通電されている場合は、場合は、
（オン、真のボルトです。 オフなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、％減らし、それをB7 N.O. 連絡するか、参加して先がオンに連絡するか、参加してなります。 ％減らし、それをQ1 コイルを送信してくが通電されている場合は、場合は、、％減らし、それをQ1 N.O. 連絡するか、参加して先
がオンに連絡するか、参加してなります（HAL ピン classicladder.0.out-01 が真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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 N.O. 連絡するか、参加して先- （通常開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所変数が false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、スイッチは進行中の作業です。オフに連絡するか、参加してなっています。

 N.C.連絡するか、参加して先- （通常は進行中の作業です。閉じているすべての接点を使用します。じています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所変数が false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、スイッチは進行中の作業です。オンに連絡するか、参加してなっています。
 Rising Edge Contact-変数が false から true に連絡するか、参加して変わる場合は、と、スイッチは進行中の作業です。 PULSED オンに連絡するか、参加してなります。
 立ち下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがりエッジ接触します。-変数が true から false に連絡するか、参加して変わる場合は、と、スイッチは進行中の作業です。 PULSED オンに連絡するか、参加してなります。

11.7.2 IECタイマー
新しいバージョンのしいカウントダウンタイマーを手伝うことができる場合は、表します。 IEC タイマーは進行中の作業です。、タイマーと単な方法が求められました。安定しました。マルを送信してくチバイブに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてって代わりま
す。
IEC タイマーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。接点を合わせてがあります。
 I-入力接点を合わせて
 Q-出力接点を合わせて
TON、TOF、TP のハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。モードがあります。
 TON-タイマー入力が true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、カウントダウンが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされ、入力が true である場合は、限など、り続するためのコードを作成しました。行されます。 カウ

ントダウンが行われた後の月曜日に開催されました。、タイマー入力がまだ true である場合は、限など、り、出力は進行中の作業です。 true に連絡するか、参加してなります。
 TOF-タイマー入力が true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、出力を手伝うことができる場合は、 true に連絡するか、参加して設定しました。します。 入力が false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、タイマーは進行中の作業です。カウントダウ

ンし、出力を手伝うことができる場合は、 false に連絡するか、参加して設定しました。します。
 TP-タイマー入力が true に連絡するか、参加してパルを送信してくスされる場合は、か、true に連絡するか、参加して保持ちました。される場合は、と、タイマーは進行中の作業です。タイマーがカウントダウンす

る場合は、まで出力を手伝うことができる場合は、 true に連絡するか、参加して設定しました。します。 （ワンショット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューは進行中の作業です。、100ミリ秒、秒、または進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。倍数で設定しました。できます。
比較または進行中の作業です。操作ブロックは進行中の作業です。で読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりおよび/または進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。みが可能しなくなったな IEC タイマー用されのハンドブックは進行中の作業です。変数もあります。
 ％減らし、それをTMxxx.Q-タイマー完了するために各ステッピングモーターが回転する必要の（ブールを送信してく値、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTMxxx.P-タイマープリセット（読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTMxxx.V-タイマー値（読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

11.7.3 タイマー
カウントダウンタイマーを手伝うことができる場合は、表します。 これは進行中の作業です。非推奨に連絡するか、参加してなり、IEC タイマーに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられました。
タイマーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。接点を合わせてがあります。
 E-イネーブルを送信してく（入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、true のハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加してタイマーを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、に連絡するか、参加してリセットします
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 C-タイマーを手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、制御する（入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がオンに連絡するか、参加してなっている場合は、必要があります（通常は進行中の作業です。 E に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 D-タイマーがタイムのメンバーに連絡するか、参加してアウトしたとき、E が true のハンドブックは進行中の作業です。ままである場合は、限など、り、done（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所true

 R-実行中の作業です。（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所タイマーが実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 true

タイマーベースは進行中の作業です。、ミリ秒、秒、または進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。倍数に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。
比較または進行中の作業です。操作ブロックは進行中の作業です。で読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりおよび/または進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。みが可能しなくなったなタイマー用されのハンドブックは進行中の作業です。変数もあります。
 ％減らし、それをTxx.R-実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。タイマー xx（ブールを送信してく値、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTxx.D-タイマー xx が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしました（ブールを送信してく値、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTxx.V-タイマー xx のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTxx.P-タイマー xx プリセット（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりまたは進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

11.7.4 単な調査安定マルチとのインタプリタの相互作用バイブ
元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ワンショットタイマーを手伝うことができる場合は、表します。 これは進行中の作業です。非推奨に連絡するか、参加してなり、IEC タイマーに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられました。
単な方法が求められました。安定しました。マルを送信してくチバイブに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、I と R のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。接点を合わせてがあります。
 I-入力（入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。モノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているラルを送信してくタイマーのハンドブックは進行中の作業です。実行を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。
 R-実行中の作業です。（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、タイマーのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。 true に連絡するか、参加してなります。

I 接点を合わせては進行中の作業です。立ち上がりエッジに連絡するか、参加して敏感です。つまり、false から true（または進行中の作業です。 off から on）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して変更する許可されたときに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。みタ
イマーが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされます。 タイマーのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。、I のハンドブックは進行中の作業です。連絡するか、参加して先は進行中の作業です。、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。タイマーに連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、ことなく変更する許可でき
ます。 R は進行中の作業です。真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなり、タイマーがゼロまでカウントを手伝うことができる場合は、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してなります。 タイマーベースは進行中の作業です。、ミ
リ秒、秒、または進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。倍数に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

比較または進行中の作業です。操作ブロックは進行中の作業です。で読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりおよび/または進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。みが可能しなくなったな単な方法が求められました。安定しました。マルを送信してくチバイブのハンドブックは進行中の作業です。変数もあります。
 ％減らし、それをMxx.R-単な方法が求められました。安定しました。 xx 実行中の作業です。（ブールを送信してく値、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをMxx.V-単な方法が求められました。安定しました。 xx現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをMxx.P-単な方法が求められました。安定しました。 xx プリセット（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりまたは進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

11.7.5 カウンター
アップ/ダウンカウンターを手伝うことができる場合は、表します。
7 つのハンドブックは進行中の作業です。連絡するか、参加して先があります：
 R-リセット（入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。カウントを手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加してリセットします。
 U-カウントアップ（入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、カウントに連絡するか、参加して 1 を手伝うことができる場合は、追加してします。
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 D-ダウンカウント（入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、カウントから 1 を手伝うことができる場合は、減算します。します。
 E-カウントが 0 から 9999 に連絡するか、参加してロールを送信してくオーバーする場合は、と、アンダーフロー（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなります。
 D-カウントがプリセットと等しい場合は、、done（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 true に連絡するか、参加してなります。
 F-カウントが 9999 から 0 に連絡するか、参加してロールを送信してくオーバーする場合は、と、オーバーフロー（出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなります。

アップカウントとダウンカウントのハンドブックは進行中の作業です。連絡するか、参加して先は進行中の作業です。エッジに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとします。つまり、連絡するか、参加して先が false から true に連絡するか、参加して変更する許可され
た場合は、（または進行中の作業です。必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてオフからオンに連絡するか、参加して変更する許可された場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。みカウントされます。
範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。 0〜9999 です。
比較または進行中の作業です。操作ブロックは進行中の作業です。で読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりおよび/または進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。みが可能しなくなったなカウンター用されのハンドブックは進行中の作業です。変数もあります。
 ％減らし、それをCxx.D-カウンター xx が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしました（ブールを送信してく値、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをCxx.E-カウンター xx のハンドブックは進行中の作業です。空のハンドブックは進行中の作業です。オーバーフロー（ブールを送信してく値、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをCxx.F-カウンター xx フルを送信してくオーバーフロー（ブールを送信してく値、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをCxx.V-カウンター xx のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、または進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをCxx.P-カウンター xx プリセット（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりまたは進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

11.7.6 比較
算します。術比較用され。 変数％減らし、それをXXX =このハンドブックは進行中の作業です。数値（または進行中の作業です。評価なされた数値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してなりますか
比較が真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、比較ブロックは進行中の作業です。は進行中の作業です。真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなります。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。数学を、広く使用されているエン記号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されできます。

 +、-、*、/、=（標です。準のハンドブックは進行中の作業です。数学を、広く使用されているエン記号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 <return>（より小さな改善を要求さい）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、>（より大きい）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、<return>=（以下で、このドキュメントをコピー、配布、および）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、> =（以上）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、<return>>（等しくない）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 （、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所グルを送信してくープに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ける場合は、例としては、例としては、％減らし、それをIF1 = 2、＆％減らし、それをIF2 <return>5 のハンドブックは進行中の作業です。擬似デカルトシステムの回転単位コードは進行中の作業です。、％減らし、それをIF1 が 2 に連絡するか、参加して等しく、％減らし、それをIF2 が 5未満ののハンドブックは進行中の作業です。

場合は、、比較は進行中の作業です。真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなります。 比較のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープを手伝うことができる場合は、区切る場合は、コンマに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
 ˆn（指数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、％減らし、それを（モジュラス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、＆（および）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、| （また）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、。 -
 ABS（絶対）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、MOY（平均フランス語を提案し、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、AVG（平均）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
たとえば、ABS（％減らし、それをW2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 1、MOY（％減らし、それをW1、％減らし、それをW2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所<return>3 です。
比較式に公開されました。では進行中の作業です。スペースを手伝うことができる場合は、使用されできません。 たとえば、％減らし、それをC0.V>％減らし、それをC0.P は進行中の作業です。有効になっていません。な比較式に公開されました。ですが、％減らし、それをC0.V>％減らし、それをCO.P は進行中の作業です。
有効になっていません。な式に公開されました。では進行中の作業です。ありません。

ラダーオブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりと書き込む」という選択を行います。みに連絡するか、参加して使用されできる場合は、変数のハンドブックは進行中の作業です。リストがページのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してあります。 新しいバージョンのしい比較ブ
ロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくときは進行中の作業です。、比較を手伝うことができる場合は、入力する場合は、ときに連絡するか、参加して必ず＃記号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。してください。
ワード変数＃1 がカウンター＃0 のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。 2倍未満のである場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、構文は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなり

ます。
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%W1<2*%C0.V
S32inビット 2 が 10 に連絡するか、参加して等しいかどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、構文は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

%IW2=10
注：Compare は進行中の作業です。、プログラマーが慣れている場合は、 doubleequals では進行中の作業です。なく算します。術 equals を手伝うことができる場合は、使用されします。

11.7.7 変数の変更割り当てり当てて
変数のハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、例としては、： このハンドブックは進行中の作業です。数値（または進行中の作業です。評価なされた数値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、このハンドブックは進行中の作業です。変数％減らし、それをxxx に連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てます。変数のハンドブックは進行中の作業です。最

大値（0x80000000）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と最小さな改善を要求値（0x07FFFFFFF）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（符号すべてを外部とリンクする付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えてください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。し、それらが超えたミル構成のカスタマイズは、この
えないように連絡するか、参加してする場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。数学を、広く使用されているエン関である米国国立標準技術研究所数MINI と MAXI があります。

新しいバージョンのしい変数割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくときは進行中の作業です。、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てを手伝うことができる場合は、入力する場合は、ときに連絡するか、参加して必ず＃記号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。してください。
IEC タイマー 0 のハンドブックは進行中の作業です。タイマープリセットに連絡するか、参加して値 10 を手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、構文は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

%TM0.P=10
12 のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、 s32outビット 3 に連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。構文は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

%QW3=12

Note

変数割り当てられます：左り当てはまり、ほとんどすべてのてブロックを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して変数に見つかりました値であることを確認してくを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が割り当てられます：左り当てはまり、ほとんどすべてのてると標準的な、変数割り当てられます：左り当てはまり、ほとんどすべてのてブロックを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して新の情報と追加の詳細が記載されている必要があります。しい値であることを確認してくを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
割り当てられます：左り当てはまり、ほとんどすべてのてるまで、値であることを確認してくは保持っている場合は、それをバイパスする必要があります。 この軸が反応してスイッチ入されます。 LinuxCNC の起こされるリアルタイムの問題を修正する動きが独立していない場合でも、時に見つかりました、最後に見つかりました割り当てられます：左り当てはまり、ほとんどすべてのてられた値であることを確認してくが独立していない場合でも、復元のカットチャートからのカット電圧を使用する場合は、実際の電圧を測定し、電圧スされます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てと比較のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、示しています。 ％減らし、それをQW0 は進行中の作業です。 S32outビットであり、％減らし、それをIW0 は進行中の作業です。 S32inビットです。
 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、HAL ピン classicladder.0.s32out-00 は進行中の作業です。値 5 に連絡するか、参加して設定しました。され、HAL ピン classicladder.0.s32in-00 が 0 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
HAL ピン classicladder.0.out-00 は進行中の作業です。 True に連絡するか、参加して設定しました。されます。 。
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図 13-83

図 13-84
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11.7.8 コイル
コイルを送信してくは進行中の作業です。リレーコイルを送信してくを手伝うことができる場合は、表します。 それらは進行中の作業です。、それらに連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられた可変のハンドブックは進行中の作業です。文字と数字に連絡するか、参加してよって制御するされま

す。
可変文字は進行中の作業です。 B または進行中の作業です。 Q に連絡するか、参加してする場合は、ことができ、数字は進行中の作業です。最大 3桁の数字に注意してくださいのハンドブックは進行中の作業です。数字に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 ％減らし、それをQ3、また

は進行中の作業です。％減らし、それをB123。 Q コイルを送信してくは進行中の作業です。 HAL出力ピンを手伝うことができる場合は、制御するします。 ％減らし、それをQ15 がオンに連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、HAL ピン
classicladder.0.out-15 が真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなります。 B コイルを送信してくは進行中の作業です。、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してフローを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、内部コイルを送信してく
です。
 N.O. COIL-（リレーコイルを送信してく。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コイルを送信してくに連絡するか、参加して通電する場合は、と、N.O。 連絡するか、参加して先は進行中の作業です。閉じているすべての接点を使用します。じられます（on、true など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 N.C. COIL-（接点を合わせてを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し転する速度を定義するさせる場合は、リレーコイルを送信してく。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コイルを送信してくに連絡するか、参加して通電する場合は、と、N.O。接点を合わせてが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます（オフ、偽と同な
ど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 SET COIL-（ラッチ接点を合わせて付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。リレーコイルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コイルを送信してくに連絡するか、参加して通電する場合は、と、N.O。 接点を合わせては進行中の作業です。ラッチで閉じているすべての接点を使用します。じられます。
 RESET COIL-（ラッチ接点を合わせて付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。リレーコイルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コイルを送信してくに連絡するか、参加して通電する場合は、と N.0 に連絡するか、参加してなります。 接点を合わせては進行中の作業です。ラッチで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき

ます。
 ジャンプコイルを送信してく-（後の月曜日に開催されました。藤コイル）コイルが通電されると、ラダープログラムはラングにジャンプします（現在コイルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コイルを送信してくが通電される場合は、と、ラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ラングに連絡するか、参加してジャンプします（現します。在

のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ジャンプポイントは進行中の作業です。ラングラベルを送信してくで示されます。 （セクは進行中の作業です。ション表示、左に移動すると、それは正の上のハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してくボックは進行中の作業です。ス
に連絡するか、参加してラングラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 CALL COIL-（gosub コイルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コイルを送信してくが通電される場合は、と、プログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。サブルを送信してくーチン番号すべてを外部とリンクするで指定しました。されたサブルを送信してくー
チンセクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してジャンプします-サブルを送信してくーチンは進行中の作業です。 SR0 から SR9 で指定しました。されます（セクは進行中の作業です。ションマネージャー
で指定しました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

警告
N.C.コイルの制御がと標準的な N.C.接点と見なされ、自動モードでは対応するコーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。する場合でも、、ロジックは機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がします（コイルの制御がに見つかりました通してい電すると標準的な、接点と見なされ、自動モードでは対応するコーが独立していない場合でも、閉じている場合、リードインじ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がます）
が独立していない場合でも、、それを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が追跡するするのは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました困難です。です。

ジャンプコイルを送信してくジャンプコイルを送信してくは進行中の作業です。、BASIC プログラミング言語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。 goto のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してジャンプす
る場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。

セクは進行中の作業です。ション表示ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の上を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、と、小さな改善を要求さなラベルを送信してくボックは進行中の作業です。スとそのハンドブックは進行中の作業です。横に連絡するか、参加して長し続けるにつれて、いコメントボックは進行中の作業です。スがありま
す。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、Editor！Modify に連絡するか、参加して移動され、し、小さな改善を要求さなボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加して戻ると、って名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、入力します。
先に連絡するか、参加して進み、コメントセクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してコメントを手伝うことができる場合は、追加してします。 このハンドブックは進行中の作業です。ラベルを送信してく名は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。ラングのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。みであり、ジャ

ンプコイルを送信してくがどこに連絡するか、参加して行くかを手伝うことができる場合は、識別を停止します。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
ジャンプコイルを送信してくを手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、ときは進行中の作業です。、右端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して追加してし、ジャンプしたいラングに連絡するか、参加してラベルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可します。 

CALL COIL CALL COIL は進行中の作業です。、BASIC プログラミング言語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。 gosub のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、サブルを送信してくーチンセクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して移動され、して
から戻ると、る場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 セクは進行中の作業です。ションマネージャウィンドウに連絡するか、参加して移動され、する場合は、場合は、は進行中の作業です。、[セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。追加して]ボタン
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を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字け、使用されする場合は、言語を提案し、（ラダーまたは進行中の作業です。シーケンシャルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、選択されましし、タ
イプ（メインまたは進行中の作業です。サブルを送信してくーチン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、選択されましできます。

サブルを送信してくーチン番号すべてを外部とリンクする（SR0 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、選択されましします。 空のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションが表示され、サブルを送信してくーチンを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。 
それが終わったら、セクは進行中の作業です。ションマネージャーに連絡するか、参加して戻ると、り、メインセクは進行中の作業です。ション（デフォルを送信してくト名は進行中の作業です。 prog1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。し
ます。

これで、CALLCOIL を手伝うことができる場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して追加してできます。 コールを送信してくコイルを送信してくは進行中の作業です。ラングのハンドブックは進行中の作業です。右端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して配置されます。します。 ラベルを送信してく
を手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して選択されまししたサブルを送信してくーチン番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して変更する許可する場合は、ことを手伝うことができる場合は、忘れないでください。れないでください。

11.8 クラシックラダー変数
これらのハンドブックは進行中の作業です。変数は進行中の作業です。、COMPARE または進行中の作業です。 OPERATE で使用されされ、カウンタープリセットのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可や、タイマーのハンドブックは進行中の作業です。実行

が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたかどうかのハンドブックは進行中の作業です。確認されるように、スピンドルモーターへのなど、ラダーオブジェクは進行中の作業です。トに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれしたり、仕様に、スティーブン・キングの言葉：「を手伝うことができる場合は、変更する許可したりします。
変数のハンドブックは進行中の作業です。リスト：
 ％減らし、それをBxxx-ビットメモリ xxx（ブールを送信してく値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをWxxx-ワードメモリ xxx（32ビット符号すべてを外部とリンクする付き数字き整する高レベルのコントローラー、つまりモー数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをIWxxx-ワードメモリ xxx（ピンのハンドブックは進行中の作業です。 S32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをQWxxx-ワードメモリ xxx（S32出力ピン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをIFxx-ワードメモリ xx（ピンに連絡するか、参加してフロート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーで S32 に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価な）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをQFxx-ワードメモリ xx（フロート出力ピン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーで S32 に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価な）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTxx.R-実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。タイマー xx（ブールを送信してく値、ユーザー読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTxx.D-タイマー xx が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしました（ブールを送信してく値、ユーザー読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTxx.V-タイマー xx のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、ユーザー読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTxx.P-タイマー xx プリセット（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTMxxx.Q-タイマー xxx が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしました（ブールを送信してく値、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTMxxx.P-タイマー xxx プリセット（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをTMxxx.V-タイマー xxx値（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをMxx.R-単な方法が求められました。安定しました。 xx 実行中の作業です。（ブールを送信してく値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをMxx.V-単な方法が求められました。安定しました。 xx のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数、ユーザー読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをMxx.P-単な方法が求められました。安定しました。 xx プリセット（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをCxx.D-カウンター xx が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしました（ブールを送信してく値、ユーザー読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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 ％減らし、それをCxx.E-カウンター xx のハンドブックは進行中の作業です。空のハンドブックは進行中の作業です。オーバーフロー（ブールを送信してく値、ユーザー読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをCxx.F-カウンター xx フルを送信してくオーバーフロー（ブールを送信してく値、ユーザー読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをCxx.V-カウンター xx のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをCxx.P-カウンター xx プリセット（整する高レベルのコントローラー、つまりモー数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをIxxx-物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理入力 xxx（ブールを送信してく値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（HAL入力ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをQxxx-物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理出力 xxx（ブールを送信してく値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（HAL出力ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをXxxx-ステップ xxx のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティビティ（順次は、高価なインテリジェントモーションコン言語を提案し、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをXxxx.V-ステップ xxx のハンドブックは進行中の作業です。秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティビティ時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（順次は、高価なインテリジェントモーションコン言語を提案し、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをExx-エラー（ブールを送信してく値、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。み（上書きされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 インデックは進行中の作業です。ス付き数字きまたは進行中の作業です。ベクは進行中の作業です。トルを送信してく化し、スクリプトを作成するための多くの試みされた変数-これらは進行中の作業です。、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。変数に連絡するか、参加してよってインデックは進行中の作業です。ス付き数字けされた変数で

す。 これを手伝うことができる場合は、ベクは進行中の作業です。トルを送信してく化し、スクリプトを作成するための多くの試みされた変数と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ぶ人もいます。 例としては、：％減らし、それをW0 [％減らし、それをW4] =>％減らし、それをW4 が 23 に連絡するか、参加して等しい場
合は、、％減らし、それをW23 に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします

11.9 GRAFCET（ステートマシン）プログラミング

注意して使用してください。
これはお勧めします。そらく、クラシックラダーの最も使用できます。されてお勧めします。らず、最もよく理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する解する必要があります。されていない機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がです。 シー
ケンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、シャルの制御がプログラミンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グは、一連するのラダーイベンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トが独立していない場合でも、常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました所と名前を示します。定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しの順序でで発生するように見つかりましたするために見つかりました使用できます。
されます。 シーケンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、シャルの制御がプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がは単になります。 数字（独では機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がしません。 変数を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が制御する方法を下位レベルの制御がするラダープログラムを制御する方法を下位レベルの制御がも常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのは
に見つかりましたあります。 シーケンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、シャルの制御がプログラムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が管理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するする基本マシン構成」とは、「的ななルの制御がールの制御がは次のフィード移動まで、のと標準的なお勧めします。りです。

 ルを送信してくールを送信してく 1：初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。-初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。は進行中の作業です。、操作のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して定しました。義する上アクは進行中の作業です。ティブ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してある場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりステップに連絡するか、参加してよって特徴を説明しています。付き数字
けられます。少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップによりステップが必要です。

 ルを送信してくールを送信してく 2：R2、トランジションのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。リア-トランジションは進行中の作業です。有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してなっています。 対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、遷移シ
ンボルを送信してくに連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されている場合は、直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ステップがアクは進行中の作業です。ティブな場合は、に連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してなる場合は、と言われ、それ以外のハンドブックは進行中の作業です。
場合は、は進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 トランジションは進行中の作業です。、有効になっていません。に連絡するか、参加してなっておらず、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、トランジション条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが true でな
い限など、り、クは進行中の作業です。リアできません。

 ルを送信してくールを送信してく 3：R3、アクは進行中の作業です。ティブなステップのハンドブックは進行中の作業です。進化し、スクリプトを作成するための多くの試み-遷移を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、と、直後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ステップのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。と直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
のハンドブックは進行中の作業です。ステップのハンドブックは進行中の作業です。非アクは進行中の作業です。ティブ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して発生し続けました。します。

 ルを送信してくールを送信してく 4：R4、遷移のハンドブックは進行中の作業です。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提クは進行中の作業です。リア-すべてのハンドブックは進行中の作業です。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提クは進行中の作業です。リアされた遷移は進行中の作業です。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してクは進行中の作業です。リアされます。
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 ルを送信してくールを送信してく 5：R5、ステップのハンドブックは進行中の作業です。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みと非アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試み-操作中の作業です。に連絡するか、参加してステップが同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みと非
アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされる場合は、場合は、、アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みが優れています。先されます。

これは進行中の作業です。、左に移動すると、それは正の上のハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようから始するために、結果としてまる場合は、 SEQUENTIALエディターウィンドウです：セレクは進行中の作業です。ター矢印、消しゴムのメンバーに連絡するか、参加して通常のハンドブックは進行中の作業です。
ステップ、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより（開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ステップ遷移、ステップおよび遷移遷移リンクは進行中の作業です。-下で、このドキュメントをコピー、配布、および側、遷移リンクは進行中の作業です。-上側パススルを送信してくーリン
クは進行中の作業です。-下で、このドキュメントをコピー、配布、および側、パススルを送信してくーリンクは進行中の作業です。-上側 ジャンプリンクは進行中の作業です。コメントボックは進行中の作業です。ス[シーケンシャルを送信してくプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、表示]

 ORDINARYSTEP-それぞれに連絡するか、参加して固有のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするがあります
 開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてステップ-シーケンシャルを送信してくプログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 1 つ必要です。 ここからプログラムのメンバーに連絡するか、参加してが始するために、結果としてまります。
 TRANSITION-これは進行中の作業です。、制御するが次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、ために連絡するか、参加して真のボルトです。 オフでなければならない変数を手伝うことができる場合は、示しています。
 ステップとトランジション-利便性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、
 TRANSITION LINK-DOWNSIDE-次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップのハンドブックは進行中の作業です。どちらが最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して真のボルトです。 オフである場合は、かに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて、ロジックは進行中の作業です。フローを手伝うことができる場合は、 2

つのハンドブックは進行中の作業です。可能しなくなったなラインのハンドブックは進行中の作業です。 1 つに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これします（OR ロジックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えてください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 TRANSITION LINK = UPSIDE-2 つのハンドブックは進行中の作業です。（OR）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ロジックは進行中の作業です。ラインを手伝うことができる場合は、 1 つに連絡するか、参加して結合は、します
 パススルを送信してくーリンクは進行中の作業です。-ダウンサイド-ロジックは進行中の作業です。フローを手伝うことができる場合は、 2 行に連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これします。続するためのコードを作成しました。行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、両方が真のボルトです。 オフである場合は、必要が

あります（AND ロジックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えてください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 PASS-THROUGH LINK-UPSIDE-2 つのハンドブックは進行中の作業です。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提（AND ロジックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ロジックは進行中の作業です。ラインを手伝うことができる場合は、結合は、して元できるようにします。に連絡するか、参加して戻ると、します
 ジャンプリンクは進行中の作業です。-最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ステップを手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ステップに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、など、互に接続できるモジュールいに連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してないステップを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。します
 コメントボックは進行中の作業です。ス-コメントを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます

リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ステップがすでに連絡するか、参加して配置されます。されている場合は、必要があります。 リンクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、選択されまししてから、
2 つのハンドブックは進行中の作業です。ステップまたは進行中の作業です。トランザクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して 1 つずつ選択されましします。 練された（そして複雑な）プログラミングイ習するために使用できます。が必要です！

シーケンシャルを送信してくプログラミングのハンドブックは進行中の作業です。場合は、：変数％減らし、それをXxxx（例としては、：％減らし、それをX5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、ステップがアクは進行中の作業です。ティブかどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのす
る場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 変数％減らし、それをXxxx.V（例としては、：％減らし、それをX5.V）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、ステップがアクは進行中の作業です。ティブであった期のスポンサーシップにより間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して
使用されされます。 ％減らし、それをX 変数と％減らし、それをX.v 変数は進行中の作業です。、ラダーロジックは進行中の作業です。で使用されされます。 遷移に連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられた変数
（例としては、：％減らし、それをB）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、ロジックは進行中の作業です。が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップに連絡するか、参加して渡されると、される場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、制御するします。 ステップがアクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してなった後の月曜日に開催されました。、
それを手伝うことができる場合は、アクは進行中の作業です。ティブに連絡するか、参加してした遷移変数は進行中の作業です。、それを手伝うことができる場合は、制御するできなくなります。 最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ステップは進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ステップに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み
リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、ジャンプバックは進行中の作業です。する場合は、必要があります。

11.10 Modbus
考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があ事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」：
 Modbus は進行中の作業です。ユーザースペースプログラムのメンバーに連絡するか、参加してである場合は、ため、負の荷のハンドブックは進行中の作業です。高いコンピューターでは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、が発生し続けました。する場合は、

可能しなくなった性があります。があります。
 Modbus は進行中の作業です。、モーターのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。制御するや非常停止された、またはまったく機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。制御するなどのハンドブックは進行中の作業です。ハードリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してイベントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。あまり適してい

ません。
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 Modbus を手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Classic LadderGUI が実行されている場合は、必要があります。
 Modbus は進行中の作業です。完全に機に連絡するか、参加しては進行中の作業です。完成されました。していないため、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 modbus 機能しなくなったを手伝うことができる場合は、実行する場合は、わけでは進行中の作業です。ありません。
MODBUS を手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ClassicLadderユーザースペースプログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ときに連絡するか、参加してそれを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、必
要があります。
Modbus のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。み

loadusr -w classicladder --modmaster myprogram.clp
-w を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、HAL は進行中の作業です。 Classic Ladder を手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、まで待機してから、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してセッションを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じます。 

コマンドラインで--modserver を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、と、ClassicLadder は進行中の作業です。 TCPmodbus スレーブもロードします。
MODBUS 機能しなくなった
 1-コイルを送信してくを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、
 2-入力のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり
 3-保持ちました。レジスタを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります
 4-入力レジスタのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり
 5-シングルを送信してくコイルを送信してくを手伝うことができる場合は、書く
 6-単な方法が求められました。一レジスタを手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。む
 8-エコーテスト
 15-複数のハンドブックは進行中の作業です。コイルを送信してくを手伝うことができる場合は、書く
 16-複数のハンドブックは進行中の作業です。レジスタを手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。む
クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーユーザープログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ロード時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して--modmaster を手伝うことができる場合は、指定しました。しない場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。ページは進行中の作業です。表示されませ
ん。
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図 13-9

図 13-85

 シリアルを送信してくポート-IP ブランクは進行中の作業です。用され。 シリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、シリアルを送信してくドライバのハンドブックは進行中の作業です。場所/名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。 / dev / ttyS0（または進行中の作業です。
USB からシリアルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。コンバーターのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。/ dev / ttyUSB0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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 シリアルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。-スレーブが設定しました。されている場合は、速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります-

300、600、1200、2400、4800、9600、19200、38400、57600、115200 がサポートされています。
 送信してく後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった-送信してく後の月曜日に開催されました。、応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、受けました。信してくする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった（ミリ秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所する場合は、一部のハンドブックは進行中の作業です。デバイス（USB からシリアルを送信してく
へのハンドブックは進行中の作業です。コンバーターなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 インターフレームのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった-スレーブから応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、受けました。信してくした後の月曜日に開催されました。、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった（ミリ秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所します。 これに連絡するか、参加してより、リ
クは進行中の作業です。エストのハンドブックは進行中の作業です。デューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してくが設定しました。されます（各ドライブには、リクは進行中の作業です。エストのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったです）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 REQUEST TIMEOUT LENGTH-スレーブが応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。しなかったと判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、までのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（ミリ秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 MODBUS ELEMENT OFFSET-要素番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 1 だけオフセットする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます（メーカーのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。違

いのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 DEBUG LEVEL-これを手伝うことができる場合は、 0〜3 に連絡するか、参加して設定しました。します（0 は進行中の作業です。、無応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。エラー以外のハンドブックは進行中の作業です。デバッグ情報が含まれています。のハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 コイルを送信してく/入力マップのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり-コイルを送信してく/入力を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、変数を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、選択されましします。 （B または進行中の作業です。 Q）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 コイルを送信してくマップのハンドブックは進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。み-コイルを送信してくを手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。む変数を手伝うことができる場合は、選択されましします。from（B、Q、または進行中の作業です。 I）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 READ REGISTERS / HOLDING-読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりレジスタが更する許可新しいバージョンのする場合は、変数を手伝うことができる場合は、選択されましします。 （W または進行中の作業です。 QW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 レジスタマップのハンドブックは進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。み-レジスタを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、変数を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、変数を手伝うことができる場合は、選択されましします。 （W、QW、または進行中の作業です。

IW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 スレーブアドレス-シリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、通常は進行中の作業です。スレーブデバイスで設定しました。可能しなくなったなスレーブ ID番号すべてを外部とリンクする（通常は進行中の作業です。 1〜

256）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。IP のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、スレーブ IP アドレスとオプションでポート番号すべてを外部とリンクする。
 TYPE ACCESS-これは進行中の作業です。、スレーブに連絡するか、参加して送信してくする場合は、 MODBUS 機能しなくなったコードを手伝うことができる場合は、選択されましします（たとえば、どのハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。

要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 コイルを送信してく/入力-入力とコイルを送信してく（ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、I、B、または進行中の作業です。 Q 変数（ユーザーが選択されまし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。み

（ユーザーが選択されまし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所します。
 レジスター（WORDS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-レジスター（Words / Numbers）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、IW、W、または進行中の作業です。 QW 変数（ユーザーが選択されまし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

に連絡するか、参加してマップされます。
 1番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。 MODBUSELEMENT-グルを送信してくープ内のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。要素のハンドブックは進行中の作業です。アドレス（または進行中の作業です。レジスタ番号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 （MODBUS 

ELEMENT OFFSET を手伝うことができる場合は、正しく設定しました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、忘れないでください。れないでください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 要素のハンドブックは進行中の作業です。数-このハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。要素のハンドブックは進行中の作業です。数。
 LOGIC - You can invert the logic here.

 1st％減らし、それをI％減らし、それをQ IQ WQ MAPPED-これは進行中の作業です。、modbus 要素グルを送信してくープに連絡するか、参加して/からマップされる場合は、％減らし、それをB、％減らし、それをI、％減らし、それをQ、％減らし、それをW、
％減らし、それをIW、または進行中の作業です。％減らし、それをQW 変数のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として番号すべてを外部とリンクするです（最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 modbus から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 要素番号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなっています。ポート番号すべてを外部とリンクする-私の構成のハンドブックは進行中の作業です。コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、/ dev / ttyS0 は進行中の作業です。私の構成のハンドブックは進行中の作業です。シリア

ルを送信してくポートでした。
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シリアルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 9600 ボーに連絡するか、参加して設定しました。されています。
スレーブアドレスは進行中の作業です。 12 に連絡するか、参加して設定しました。されています（私の構成のハンドブックは進行中の作業です。 VFD では進行中の作業です。、これを手伝うことができる場合は、 1〜31 に連絡するか、参加して設定しました。できます。つまり、1 つのハンドブックは進行中の作業です。

システムのメンバーに連絡するか、参加してで最大 31 のハンドブックは進行中の作業です。 VFD と通信してくできます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。レジスタ番号すべてを外部とリンクする（レジスタ 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から始するために、結果としてまる場合は、 8 つのハンドブックは進行中の作業です。入力ビット用されに連絡するか、参加して設定しました。されています。 した

がって、レジスタ番号すべてを外部とリンクする 1〜8 は進行中の作業です。、％減らし、それをB1 で始するために、結果としてまり％減らし、それをB8 で終わる場合は、 Classic Ladder のハンドブックは進行中の作業です。％減らし、それをB 変数に連絡するか、参加してマップされます。
2 行目を集めたは進行中の作業です。、9番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。レジスタ番号すべてを外部とリンクする（レジスタ 9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から始するために、結果としてまる場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。出力ビットに連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、ため、レジスタ
番号すべてを外部とリンクする 9〜10 は進行中の作業です。、％減らし、それをQ9 で始するために、結果としてまり％減らし、それをQ10 で終わる場合は、 Classic Ladder のハンドブックは進行中の作業です。％減らし、それをQ 変数に連絡するか、参加してマップされます。

3 行目を集めたは進行中の作業です。、0番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。レジスタ番号すべてを外部とリンクする（レジスタ 0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から始するために、結果としてまる場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。レジスタ（各ドライブには、 16ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。むように連絡するか、参加して
設定しました。されている場合は、ため、レジスタ番号すべてを外部とリンクする 0-1 は進行中の作業です。、％減らし、それをW0 から始するために、結果としてまり％減らし、それをW1 で終わる場合は、クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーのハンドブックは進行中の作業です。％減らし、それをW 変数に連絡するか、参加してマッ
プされます。

modbus 要素が 0 では進行中の作業です。なく 1 から参照してください。される場合は、ことがある場合は、ため、1 つずつエラーを手伝うことができる場合は、起こすのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。簡単な方法が求められました。です（実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
想定しました。されている場合は、標です。準に連絡するか、参加してよって！）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所modbus 要素のハンドブックは進行中の作業です。オフセットラジオボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、 これとともに連絡するか、参加して。

modbus スレーブデバイスのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、レジスタのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。方法が求められました。が記載されているされています。標です。準的ライセンシーであるな方法が求められました。は進行中の作業です。あ
りません。

SERIAL PORT、PORT SPEED、PAUSE、および DEBUG レベルを送信してくは進行中の作業です。、変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して編集可能しなくなったです（ラジオボタ
ンは進行中の作業です。すぐに連絡するか、参加して適用されされますが、構成されました。ウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。値が適用されされます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
エコー機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、エコー機能しなくなったを手伝うことができる場合は、選択されましし、テストする場合は、スレーブ番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、追加してします。 変数を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、必

要は進行中の作業です。ありません。
番号すべてを外部とリンクする 257 が指定しました。したスレーブ番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して送信してくされ、スレーブは進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、送り返す可能性があります。す必要があります。 メッセージを手伝うことができる場合は、表示

する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくでクは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、実行する場合は、必要があります。

11.10.1 MODBUS設定
シリアルを送信してく：
 クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーは進行中の作業です。 RTU プロトコルを送信してく（ASCII では進行中の作業です。ない）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されします。
 8 データビット、パリティは進行中の作業です。使用されされません。1 ストップビットは進行中の作業です。 8-N-1 とも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。
 ボーレートは進行中の作業です。、スレーブとマスターで同じである場合は、必要があります。 クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ボーレートし

か持ちました。てないため、すべてのハンドブックは進行中の作業です。スレーブを手伝うことができる場合は、同じレートに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。
 フレームのメンバーに連絡するか、参加して間が経つにつれて一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったは進行中の作業です。、回りまたは反答えようとします。を手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてった後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてです。
 MODBUS_TIME_AFTER_TRANSMIT は進行中の作業です。、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれを手伝うことができる場合は、送信してくしてから応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、受けました。信してくする場合は、までのハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さです

（これは進行中の作業です。、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速のハンドブックは進行中の作業です。 USB コンバーターで明したこのペーパーを参照してください。らかに連絡するか、参加して役立ちます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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11.10.2 MODBUS情報
 クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーは進行中の作業です。、modbus プロトコルを送信してく（「マスター」：スレーブのハンドブックは進行中の作業です。ポーリング）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして、モジュー

ルを送信してくで分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、散している場合もあります。 ファイルは、次の方法でパーセントで区切られる場合があります。 入力/出力を手伝うことができる場合は、使用されできます。
 スレーブとそのハンドブックは進行中の作業です。 I / O は進行中の作業です。、設定しました。ウィンドウで設定しました。できます。
 2 つのハンドブックは進行中の作業です。排他の国における登録商標です。的ライセンシーであるモードが利用され可能しなくなったです：Modbus / TCP を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、イーサネットと Modbus / RTU を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、シ

リアルを送信してく。
 パリティは進行中の作業です。使用されされません。
 シリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ポート名が設定しました。されていない場合は、は進行中の作業です。、TCP / IP モードが使用されされます。 。 。
 スレーブアドレスは進行中の作業です。、スレーブアドレス（Modbus / RTU）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 IP アドレスです。
 使用されする場合は、ポート番号すべてを外部とリンクする（xx.xx.xx.xx：pppp）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ごとに連絡するか、参加して IP アドレスを手伝うことができる場合は、追跡の問題です。できます。それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、デフォルを送信してく

トでポート 9502 が使用されされます。
 テストに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Modbus / TCP製品だけを相互に接続できるモジュール（Adam-6051、http：//www.advantech.com）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とシリアルを送信してく Modbus / RTU製
品だけを相互に接続できるモジュール（http://www.ipac.ws）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。製品だけを相互に接続できるモジュールが使用されされています。

 例としては、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください：adam-6051 および modbus_rtu_serial。
 Web リンクは進行中の作業です。：http：//www.modbus.org およびこのハンドブックは進行中の作業です。興味を持ちました。深くに入る前に、その質問に答えようとします。いリンクは進行中の作業です。：http：//www.iatips.com/modbus.html

 MODBUSTCP サーバーが含まれています。まれています
 クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Modbus / TCP サーバーが統合は、されています。 デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。ポートは進行中の作業です。 9502 です（以
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。標です。準 502 では進行中の作業です。、root権限など、でアプリケーションを手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 サポートされている場合は、 Modbus 機能しなくなったコードのハンドブックは進行中の作業です。リストは進行中の作業です。、1、2、3、4、5、6、15、および 16 です。
 Modbusビットとワードのハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもテーブルを送信してくは進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。パラメトリックは進行中の作業です。では進行中の作業です。なく、％減らし、それをB 変数と％減らし、それをW 変数に連絡するか、参加して直接対
応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもします。

modbus プロトコルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、インターネットで入手できます。
http://www.modbus.org/

11.10.3 通信エラー
通信してくエラーが発生し続けました。した場合は、、警告してください。ウィンドウがポップアップし（GUI が実行されている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、％減らし、それをE0 が true に連絡するか、参加して

なります。 Modbus は進行中の作業です。引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き通信してくを手伝うことができる場合は、試すことが提みます。 ％減らし、それをE0 は進行中の作業です。、エラーに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて決定しました。を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、およびすために連絡するか、参加して使用されできます。 
タイマーを手伝うことができる場合は、使用されして、タイムのメンバーに連絡するか、参加してアウトした場合は、などに連絡するか、参加してマシンを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ことができます。
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11.10.4 modbusの変更問題の変更デバッグ
プロトコルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。良したいと考えていましたいリファレンス：
http://www.modbus.org/docs/Modbus_Application_Protocol_V1_1b.pdf

ターミナのロビーでルを送信してくから linuxcnc / classocladder を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、Modbus コマンドとスレーブ応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。が出力されます。

ここでは進行中の作業です。、Classiclader がスレーブ 1 を手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。しました。
アドレス 8448（0x2100）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から始するために、結果としてまる場合は、保持ちました。レジスタ（機能しなくなったコード 3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、
1（2 バイト幅に高まり始めています。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。データ要素を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。すように連絡するか、参加して要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれします
2 から始するために、結果としてまる場合は、 Classicladder 変数に連絡するか、参加してマップします

このハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようでは進行中の作業です。、デバッグレベルを送信してくを手伝うことができる場合は、 1 に連絡するか、参加して設定しました。している場合は、ため、modbus メッセージが端と出力端から末に連絡するか、参加して出力されます。
読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりおよび書き込む」という選択を行います。みのハンドブックは進行中の作業です。保持ちました。レジスタを手伝うことができる場合は、 classicladder のハンドブックは進行中の作業です。％減らし、それをW 変数に連絡するか、参加してマッピングしました
したがって、返す可能性があります。されたデータは進行中の作業です。、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。要素からデータを手伝うことができる場合は、マッピングした他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようと同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して％減らし、それをW2 に連絡するか、参加してなります。
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1.1.1.1 リクエスト
8448 Decimal（0x2100 Hex）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ホールを送信してくドレジスタを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、例としては、を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう。
Modbus プロトコルを送信してくリファレンスを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、：

表 13.2：保留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令登録要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 バイト数 値（16 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
機能しなくなったコード （1 バイト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 3（0x03）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてアドレス （2 バイト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 0〜65535（0x0000〜0xFFFF）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
レジスターのハンドブックは進行中の作業です。数 （2 バイト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 1〜125（0x7D）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
チェックは進行中の作業です。サムのメンバーに連絡するか、参加して （2 バイト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。

ターミナのロビーでルを送信してく（すべて 16 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して出力された送信してくコマンドのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。
INFO CLASSICLADDER- Modbus I/O module to send: Lgt=8 <- Slave address-1 Function 
code-3  -
Data-21 0 0 1 8E 36

意が作成されました。味を持ちました。（16 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
 Lgt = 8 =メッセージのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さは進行中の作業です。スレーブ番号すべてを外部とリンクするとチェックは進行中の作業です。サムのメンバーに連絡するか、参加して番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、含まれています。めて 8 バイトです
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 スレーブ番号すべてを外部とリンクする= 1（0x1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=スレーブアドレス 1

 機能しなくなったコード= 3（0x3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=保持ちました。レジスタのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり
 アドレスから開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として=ハイバイト 33（0x21）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ローバイト 0（0x00）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=結合は、アドレス= 8448（0x2100）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 レジスタ数= 1（0x1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=戻ると、り値 1 2 バイトレジスタ（レジスタのハンドブックは進行中の作業です。保持ちました。と読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して 2 バイト幅に高まり始めています。です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 チェックは進行中の作業です。サムのメンバーに連絡するか、参加して=上位バイト 0x8E 下で、このドキュメントをコピー、配布、および位バイト 0x36 =（0x8E36）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

11.10.4.1 エラー応答
エラー応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、機能しなくなったコードに連絡するか、参加して加してえて 0x80、エラーコード、およびチェックは進行中の作業です。サムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、送信してくします。
エラー応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ということは進行中の作業です。、スレーブが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれコマンドを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識している場合は、が、有効になっていません。なデータを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのできない
ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
Modbus プロトコルを送信してくリファレンスを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、：

表 13.3：機能しなくなったコード 3（保持ちました。レジスタのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して対して返す可能性があります。される場合は、エラー
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 バイト数 値（16 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
エラーコード 1 バイト 131（0x83）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
例としては、外コード 1 バイト 1-4（0x01 から 0x04）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
チェックは進行中の作業です。サムのメンバーに連絡するか、参加して （2 バイト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。

例としては、外コードのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。：
 1-違法が求められました。な機能しなくなった
 2-不正なデータアドレス
 3-不正なデータ値
 4-スレーブデバイスのハンドブックは進行中の作業です。障害
ターミナのロビーでルを送信してく（すべて 16 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して出力された受けました。信してくコマンドのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。

INFO CLASSICLADDER- Modbus I/O module received: Lgt=5 -> (Slave address-1 Function  -
code-83 ) 2 C0 F1

意が作成されました。味を持ちました。（16 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
 スレーブ番号すべてを外部とリンクする= 1（0x1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=スレーブアドレス 1

 機能しなくなったコード= 131（0x83）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=保持ちました。レジスタのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり中の作業です。に連絡するか、参加してエラーが発生し続けました。しました
 •エラーコード= 2（0x2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=不正なデータアドレスが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされました
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 チェックは進行中の作業です。サムのメンバーに連絡するか、参加して=（0x8E36）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

11.10.4.2 データ応答
応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。のハンドブックは進行中の作業です。 Modbus プロトコルを送信してくリファレンスを手伝うことができる場合は、調べます。

表 13.4：機能しなくなったコード 3 のハンドブックは進行中の作業です。データ応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。（保持ちました。レジスタのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 バイト数 値（16 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
機能しなくなったコード 1 バイト 3（0x03）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
バイトカウント 1 バイト 2 x N *

チェックは進行中の作業です。サムのメンバーに連絡するか、参加して （2 バイト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。
（* N =レジスターのハンドブックは進行中の作業です。数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

ターミナのロビーでルを送信してく（すべて 16 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して出力された受けました。信してくコマンドのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して示します。
INFO CLASSICLADDER- Modbus I/O module received: Lgt=7 -> (Slave address-1 Function  -
code-3 2 0 0 B8 44

意が作成されました。味を持ちました。（16 進数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
 スレーブ番号すべてを外部とリンクする= 1（0x1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=スレーブアドレス 1

 要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた機能しなくなったコード= 3（0x3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた保持ちました。レジスタのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり
 バイトレジスタのハンドブックは進行中の作業です。数= 2（0x1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 2 バイトを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します（各ドライブには、レジスタ値は進行中の作業です。 2 バイト幅に高まり始めています。です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ハイバイトのハンドブックは進行中の作業です。値= 0（0x0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=アドレス 8448 のハンドブックは進行中の作業です。上位バイト値（0x2100）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ローバイトのハンドブックは進行中の作業です。値= 0（0x0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=アドレス 8448 のハンドブックは進行中の作業です。上位バイト値（0x2100）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 •チェックは進行中の作業です。サムのメンバーに連絡するか、参加して=（0xB844）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
（上位バイトと下で、このドキュメントをコピー、配布、および位バイトを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせて 16ビット値を手伝うことができる場合は、作成されました。し、Classicladder のハンドブックは進行中の作業です。変数に連絡するか、参加して転する速度を定義する送します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりレジスタは進行中の作業です。、％減らし、それをW または進行中の作業です。％減らし、それをQW（内部メモリまたは進行中の作業です。 HAL出力ピン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してマップできます。
書き込む」という選択を行います。みレジスタは進行中の作業です。、％減らし、それをW、％減らし、それをQW、または進行中の作業です。％減らし、それをIW（内部メモリ、HAL出力ピンまたは進行中の作業です。 HAL入力ピン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からマッピ
ングできます。
変数番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、modbus I / O レジストリ設定しました。ページのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それに連絡するか、参加して入力された番号すべてを外部とリンクするから始するために、結果としてまります。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。変数がマップさ
れます 1回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。みで複数のハンドブックは進行中の作業です。レジスタが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた場合は、、変数番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。レジスタのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して連続するためのコードを作成しました。しま
す。
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11.10.5 MODBUSの変更バグ
 比較ブロックは進行中の作業です。では進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数％減らし、それをW = ABS（％減らし、それをW1-％減らし、それをW2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が受けました。け入れられますが、正しく計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。されません。 現します。
在、％減らし、それをW0 = ABS（％減らし、それをW1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。みが有効になっていません。です。

 ラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、と、Modbus情報が含まれています。がロードされますが、ClassicLadder に連絡するか、参加して Modbus を手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みす
る場合は、ように連絡するか、参加しては進行中の作業です。指示されません。 --modmaster を手伝うことができる場合は、追加してして、GUI を手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してロードする場合は、ときに連絡するか、参加して Modbus を手伝うことができる場合は、初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みす
る場合は、必要があります。

 セクは進行中の作業です。ションマネージャがセクは進行中の作業です。ションディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。上に連絡するか、参加して配置されます。されている場合は、場合は、、スクは進行中の作業です。ロールを送信してくバーを手伝うことができる場合は、横切って終
了するために各ステッピングモーターが回転する必要のを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、ユーザープログラムのメンバーに連絡するか、参加してがクは進行中の作業です。ラッシュします。

 --modmaster を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、ラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してロードする場合は、必要があります。そうしないと、
TCP のハンドブックは進行中の作業です。みが機能しなくなったします。

 Modbus でのハンドブックは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。レジスタのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。みに連絡するか、参加しては進行中の作業です。チェックは進行中の作業です。サムのメンバーに連絡するか、参加してエラーがあります。

11.11 クラシックラダーの変更設定
このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、 Stepconf ウィザードで生し続けました。成されました。された構成されました。に連絡するか、参加して追加してする場合は、ために連絡するか、参加して必要な手順

に連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。 Stepconf Wizard のハンドブックは進行中の作業です。[ConfigurationOptions]ページで、[Include Classic LadderPLC]を手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加して
します。

図 13-86
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11.11.1 モジュールを読み取る追加するハイパーセンシング
Stepconf ウィザードを手伝うことができる場合は、使用されしてクは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、追加してした場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。手順を手伝うことができる場合は、スキップできます。
クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、手動され、で追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、custom.hal

ファイルを送信してくに連絡するか、参加して数行を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことに連絡するか、参加してよって行われます。
このハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードします。

loadrt classicladder_rt

このハンドブックは進行中の作業です。行は進行中の作業です。、サーボスレッドに連絡するか、参加してクは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダー機能しなくなったを手伝うことができる場合は、追加してします。
addf classicladder.0.refresh servo-thread

11.11.2 ラダーロジックの変更追加
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、構成されました。を手伝うことができる場合は、起動され、し、「ファイルを送信してく/ラダーエディター」を手伝うことができる場合は、選択されまししてクは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダー GUI を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。 上記のハンドブックは進行中の作業です。

ように連絡するか、参加して、空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。[セクは進行中の作業です。ション表示]ウィンドウと[セクは進行中の作業です。ションマネージャー]ウィンドウが表示されます。 [セクは進行中の作業です。ション
表示]ウィンドウで、エディターを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびきます。 [エディター]ウィンドウで、[変更する許可]を手伝うことができる場合は、選択されましします。 これで、プロパ
ティウィンドウがポップアップし、セクは進行中の作業です。ション表示に連絡するか、参加してグリッドが表示されます。 グリッドは進行中の作業です。は進行中の作業です。しごのハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ラン
グです。 ラングに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ブランチを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。 単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なラングに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。入力、コネクは進行中の作業です。タライン、およ
び 1 つのハンドブックは進行中の作業です。出力があります。 ラングに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最大 6 つのハンドブックは進行中の作業です。水平ブランチを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。 実行中の作業です。に連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロート
を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことは進行中の作業です。可能しなくなったですが、結果は進行中の作業です。予測できません。

図 13-87

777



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

図 13-88

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、左に移動すると、それは正の上のハンドブックは進行中の作業です。グリッドを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して N.O を手伝うことができる場合は、配置されます。します。 は進行中の作業です。しごに連絡するか、参加して入力します。

図 13-89

上記のハンドブックは進行中の作業です。手順を手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。して、N.O を手伝うことができる場合は、追加してします。 右上のハンドブックは進行中の作業です。グリッドに連絡するか、参加して出力し、水平接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、使用されして 2 つを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。しま
す。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。 そうでない場合は、は進行中の作業です。、消しゴムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されして不要なセクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。します。
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図 13-90

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、エディタウィンドウのハンドブックは進行中の作業です。[OK]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 これで、セクは進行中の作業です。ション表示は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

図 13-91

新しいバージョンのしいファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けて保存のユーザーインターフェースと]を手伝うことができる場合は、選択されましし、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けます。 .clp 拡張を試すことが提子メールを送信してくは進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して追加してさ
れます。 保存のユーザーインターフェースとする場合は、場所として、デフォルを送信してくトで実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 config ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。
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図 13-92

ここでも、Stepconf ウィザードを手伝うことができる場合は、使用されしてクは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラダーを手伝うことができる場合は、追加してした場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。手順を手伝うことができる場合は、スキップできます。
ラダーを手伝うことができる場合は、手動され、で追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ラダーファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、行を手伝うことができる場合は、 custom.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要がありま

す。 LinuxCNC セッションを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じて、このハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、 custom.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してします。
loadusr -w classicladder --nogui MyLadder.clp

これで、LinuxCNC構成されました。を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、と、ラダープログラムのメンバーに連絡するか、参加しても実行されます。 「ファイルを送信してく/ラダーエディタ」を手伝うことができる場合は、選
択されましする場合は、と、作成されました。したプログラムのメンバーに連絡するか、参加してがセクは進行中の作業です。ション表示ウィンドウに連絡するか、参加して表示されます。

11.12 クラシックラダーの変更例
11.12.1 ラッピングカウンター

カウンターを手伝うことができる場合は、ラップアラウンドする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、プリセットピンとリセットピンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 カウン
ターを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ときは進行中の作業です。、ラップアラウンドする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して到達したい数に連絡するか、参加してプリセットを手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加して設定しました。します。ロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、
カウンター値がプリセットを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえている場合は、場合は、は進行中の作業です。カウンターを手伝うことができる場合は、リセットし、アンダーフローがオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。カウン
ター値を手伝うことができる場合は、プリセットに連絡するか、参加して設定しました。します。 価な値。 例としては、でわかる場合は、ように連絡するか、参加して、カウンター値がカウンタープリセットよりも大き
い場合は、、カウンターリセットがトリガーされ、値は進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加してなります。アンダーフロー出力％減らし、それをQ2 は進行中の作業です。、逆方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してカウン
トする場合は、ときに連絡するか、参加して、カウンター値を手伝うことができる場合は、プリセットに連絡するか、参加して設定しました。します。
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図 13-93

11.12.2 余分なパルスを拒否するなユーザーコンセプトパルスを読み取る拒否するするハイパーセンシング
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、入力からのハンドブックは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、拒否します。する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。 入力パルを送信してくス％減らし、それをI0 に連絡するか、参加して、ロジックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、台無しに連絡するか、参加して

する場合は、余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、という厄介して一連のパルスをステッピンな習するために使用できます。慣がある場合は、とします。 TOF（Timer Off Delay）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なパルを送信してくスがクは進行中の作業です。
リーンアップされた出力％減らし、それをQ0 に連絡するか、参加して到達する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗ぎます。 これがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、かは進行中の作業です。、タイマーが入力を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として
得られるソフトウェアとそれしたときに連絡するか、参加して、タイマーのハンドブックは進行中の作業です。出力が時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてオンに連絡するか、参加してなっている場合は、ことです。 ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているーマルを送信してくクは進行中の作業です。ローズからの初期のスポンサーシップにより接点を合わせて％減らし、それをTM0.Q を手伝うことができる場合は、使
用されする場合は、と、タイマーのハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。、タイムのメンバーに連絡するか、参加してアウトに連絡するか、参加してなる場合は、まで、それ以上のハンドブックは進行中の作業です。入力が出力に連絡するか、参加して到達する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、ブロックは進行中の作業です。します。

図 13-94

11.12.3 外部非常停止モード
外部非常停止された、またはまったく機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、/ config / classicladder / cl-estop フォルを送信してくダーに連絡するか、参加してあります。 pyVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして、外
部コンポーネントを手伝うことができる場合は、シミュレートします。
外部のハンドブックは進行中の作業です。非常停止された、またはまったく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、 LinuxCNC に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、外部のハンドブックは進行中の作業です。非常停止された、またはまったく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、内部のハンドブックは進行中の作業です。非常停止された、またはまったく機能しなくなったと連携していません。させる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、クは進行中の作業です。ラシックは進行中の作業です。ラ
ダーを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンした接続するためのコードを作成しました。がいくつか必要です。

まず、図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してポンド記号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、か、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、削除する必要があります。してコメントアウトする場合は、ことに連絡するか、参加してより、メイン HAL

ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。非常停止された、またはまったく機能しなくなったルを送信してくープを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびく必要があります。
# net estop-out <= iocontrol.0.user-enable-out
# net estop-out => iocontrol.0.emc-enable-in
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次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 2 行を手伝うことができる場合は、追加してして、custom.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して ClassicLadder を手伝うことができる場合は、追加してします。
loadrt classicladder_rt
addf classicladder.0.refresh servo-thread

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、構成されました。を手伝うことができる場合は、実行し、ここに連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加してラダーを手伝うことができる場合は、構築する動き（します。

図 13-95

ラダーを手伝うことができる場合は、作成されました。したら、[名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けて保存のユーザーインターフェースと]を手伝うことができる場合は、選択されましし、ラダーを手伝うことができる場合は、 estop.clp として保存のユーザーインターフェースとします。
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、custom.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、追加してします。

# Load the ladder
loadusr classicladder --nogui estop.clp

I / O のハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当て
 ％減らし、それをI0 = pyVCP パネルを送信してくからのハンドブックは進行中の作業です。入力シミュレートされた非常停止された、またはまったく機能しなくなった（チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。ス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 ％減らし、それをI1 = LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。非常停止された、またはまったく機能しなくなったからのハンドブックは進行中の作業です。入力
 ％減らし、それをI2 = LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。非常停止された、またはまったく機能しなくなったリセットパルを送信してくスからのハンドブックは進行中の作業です。入力
 ％減らし、それをI3 = pyVCP パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。リセットボタンからのハンドブックは進行中の作業です。入力
 ％減らし、それをQ0 =有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 LinuxCNCへのハンドブックは進行中の作業です。出力
 ％減らし、それをQ1 =外部ドライバボードのハンドブックは進行中の作業です。イネーブルを送信してくピンへのハンドブックは進行中の作業です。出力（ボードに連絡するか、参加してディセーブルを送信してくピンがある場合は、場合は、は進行中の作業です。 N / C出力

を手伝うことができる場合は、使用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、custom_postgui.hal ファイルを送信してくに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、追加してします

# E-Stop example using pyVCP buttons to simulate external components
# The pyVCP checkbutton simulates a normally closed external E-Stop
net ext-estop classicladder.0.in-00 <= pyvcp.py-estop
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# Request E-Stop Enable from LinuxCNC
net estop-all-ok iocontrol.0.emc-enable-in <= classicladder.0.out-00
# Request E-Stop Enable from pyVCP or external source
net ext-estop-reset classicladder.0.in-03 <= pyvcp.py-reset
# This line resets the E-Stop from LinuxCNC
net emc-reset-estop iocontrol.0.user-request-enable =>
classicladder.0.in-02
# This line enables LinuxCNC to unlatch the E-Stop in Classic Ladder
net emc-estop iocontrol.0.user-enable-out => classicladder.0.in-01
# This line turns on the green indicator when out of E-Stop
net estop-all-ok => pyvcp.py-es-status

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、 panel.xml ファイルを送信してくに連絡するか、参加して追加してします。 デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。 htmlビューアでは進行中の作業です。なく、テキストエディタで開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
く必要がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

<pyvcp>
<vbox>
<label><text>"E-Stop Demo"</text></label>
<led>
<halpin>"py-es-status"</halpin>
<size>50</size>
<on_color>"green"</on_color>
<off_color>"red"</off_color>
</led>
<checkbutton>
<halpin>"py-estop"</halpin>
<text>"E-Stop"</text>
</checkbutton>
</vbox>
<button>
<halpin>"py-reset"</halpin>
<text>"Reset"</text>
</button>
</pyvcp>

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、構成されました。を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
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図 13-96

このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。例としては、と同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、AXIS E-Stop または進行中の作業です。外部リセットに連絡するか、参加してよって OFF モードに連絡するか、参加してなる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、リモート
E-Stop（チェックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スでシミュレート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアする場合は、必要がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 AXIS画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。非
常停止された、またはまったく機能しなくなったが押すかされた場合は、は進行中の作業です。、もう一度の成功を収めたものもありました。押すかすとクは進行中の作業です。リアする場合は、必要があります。 AXIS で非常停止された、またはまったく機能しなくなったを手伝うことができる場合は、実行した後の月曜日に開催されました。は進行中の作業です。、外部
からリセットする場合は、ことは進行中の作業です。できません。

11.12.4 タイマー/操作モード例タイマー/操作モード例
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、Operate ブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されして、入力がオンかオフかに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいてタイマープリセットに連絡するか、参加して値を手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当

てています。
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図 13-97

このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、％減らし、それをI0 は進行中の作業です。 true である場合は、ため、タイマープリセット値は進行中の作業です。 10 です。％減らし、それをI0 が false のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、タイマープリセッ
トは進行中の作業です。 5 に連絡するか、参加してなります。
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12章 HAL

12.1 HALの変更紹介
　HAL は進行中の作業です。 HARDWAREABSTRACTIONLAYER のハンドブックは進行中の作業です。略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるです。 最高レベルを送信してくでは進行中の作業です。、これは進行中の作業です。、複雑ではなく、妥協する必要はありません。なシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ
立てる場合は、ために連絡するか、参加して、多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。ビルを送信してくディングブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、ロードして相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、方法が求められました。に連絡するか、参加してすぎませ
ん。 ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。、HAL が元できるようにします。々のためにメーリングリストを設定しました。、さまざまなハードウェアデバイス用されに連絡するか、参加して LINUXCNC を手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して
構成されました。できる場合は、ように連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されていたためです。 ビルを送信してくディングブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。、ハードウェアデバイス
のハンドブックは進行中の作業です。ドライバーです。 ただし、HAL は進行中の作業です。ハードウェアドライバーを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、だけでは進行中の作業です。ありません。
12.1.1 HALは編集、従来のシステム設計手法に基づいていますの変更システム設計手法に基づい電気環境向けの設計てい電気環境向けの設計ます

　HAL は進行中の作業です。、ハードウェア回りまたは反路が開いているときに入力がオンとオフの間でフロートおよびシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。に連絡するか、参加して使用されされる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同じ原則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいている場合は、ため、
最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してそれらのハンドブックは進行中の作業です。原則のため、機械が要求された送りを手伝うことができる場合は、調べる場合は、と便利です。
　すべてのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加して（CNC マシンを手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。されたコンポーネントで構成されました。されています。 
CNC マシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これらのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、メインコントローラー、サーボアンプまたは進行中の作業です。ステッ
ピングドライブ、モーター、エンコーダー、リミットスイッチ、押すかしボタンペンダント、おそらくス
ピンドルを送信してくドライブ用されのハンドブックは進行中の作業です。 VFD、ツールを送信してくチェンジャーを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 PLC などです。 これらのハンドブックは進行中の作業です。部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、選
択されまし、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字け、配線からの逸脱がして、完全に機なシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-98　 HAL コンセプト-電気回路の接続の歴史接続
図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 1 は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような HAL コードで記述されたされます。

net signal-blue component.0.pin1-in component.1.pin1-out
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net signal-red component.0.pin3-out component.1.pin3-in component.1.pin4-in

12.1.2 パーツの変更選択
 機械のオペレーターが操作するメーカーは進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。部品だけを相互に接続できるモジュールがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、かを手伝うことができる場合は、心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。配する場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 彼はは進行中の作業です。それら
を手伝うことができる場合は、ブラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スとして扱う必要があります（います。 設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。段です。階で、ステッパーまたは進行中の作業です。サーボ、サーボアンプのハンドブックは進行中の作業です。ブ
ランド、リミットスイッチのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類、数など、使用されする場合は、部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、決定しました。します。使用されする場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。コンポー
ネントに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、インテグレーターのハンドブックは進行中の作業です。決定しました。は進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。内容に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 コンポーネントが行い、
仕様に、スティーブン・キングの言葉：「は進行中の作業です。デバイスのハンドブックは進行中の作業です。製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー元できるようにします。から提供されるソフトウェアを特定するためのされます。 モーターのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりとモーターが駆動され、する場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、
負の荷は進行中の作業です。、モーターを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して給電される場合は、アンプのハンドブックは進行中の作業です。選択されましに連絡するか、参加して影響します。します。 アンプのハンドブックは進行中の作業です。選択されましは進行中の作業です。、ア
ンプに連絡するか、参加して必要なフィードバックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類と、コントロールを送信してくからアンプに連絡するか、参加して送信してくする場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、速度の成功を収めたものもありました。または進行中の作業です。
位置されます。信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、可能しなくなった性があります。があります。
　HAL のハンドブックは進行中の作業です。世界では進行中の作業です。、インテグレーターは進行中の作業です。必要な HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、必要があります。 
通常、すべてのハンドブックは進行中の作業です。インターフェイスカードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ドライバが必要です。 ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェ
ア生し続けました。成されました。、PLC 機能しなくなった、およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。さまざまなタスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、追加してのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントが必要に連絡するか、参加してなる場合は、場
合は、があります。

12.1.3 相互接続設計
　ハードウェアシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。者であるは進行中の作業です。、部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、だけでなく、それらのハンドブックは進行中の作業です。部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、どのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して相互に接続できるモジュール
接続するためのコードを作成しました。する場合は、かも決定しました。します。 各ドライブには、ブラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加しては進行中の作業です。端と出力端から子メールを送信してくがあり、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なスイッチのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 2 つ、
サーボドライブまたは進行中の作業です。 PLC のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。数十に連絡するか、参加してなります。 それらは進行中の作業です。一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して配線からの逸脱がする場合は、必要があります。 
モーターは進行中の作業です。サーボアンプに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、リミットスイッチは進行中の作業です。コントローラーに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。 機械のオペレーターが操作する製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー
業です。者であるが設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。に連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり組みを開始するために、結果としてむとき、彼はは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。部品だけを相互に接続できるモジュールがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。される場合は、べきかを手伝うことができる場合は、示す大きな配
線からの逸脱が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
　HAL を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、コンポーネントは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してよって相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。されます。 設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。者であるは進行中の作業です。、必要な信してく
号すべてを外部とリンクするとそれらが接続するためのコードを作成しました。する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、必要があります。

12.1.4 実装
　配線からの逸脱が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なが完成されました。したら、マシンを手伝うことができる場合は、構築する動き（します。 部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、入手して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字ける場合は、必要があります。そのハンドブックは進行中の作業です。
後の月曜日に開催されました。、配線からの逸脱が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して従って使用されって相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。します。 物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理システムのメンバーに連絡するか、参加してでは進行中の作業です。、各ドライブには、相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。は進行中の作業です。、適切な端と出力端から子メールを送信してくに連絡するか、参加して切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。して
接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要がある場合は、 1本のハンドブックは進行中の作業です。ワイヤです。
　HAL は進行中の作業です。、HAL システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。構築する動き（に連絡するか、参加して役立つ多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 一部のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくでは進行中の作業です。、1本のハンドブックは進行中の作業です。
ワイヤーを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。（または進行中の作業です。切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所できます。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。
部品だけを相互に接続できるモジュール、配線からの逸脱が、およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。のハンドブックは進行中の作業です。完全に機なリストを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとできる場合は、ため、1 つのハンドブックは進行中の作業です。コマンドで再構築する動き（でき
ます。
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12.1.5 テスト
　初に興味を持ちました。めて正しく動され、作する場合は、マシンは進行中の作業です。ほとんどありません。 テスト中の作業です。、ビルを送信してくダーは進行中の作業です。メーターを手伝うことができる場合は、使用されし
て、リミットスイッチが機能しなくなったしている場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしたり、サーボモーターに連絡するか、参加して流れる場合は、 DC 電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをを手伝うことができる場合は、
測定しました。したりする場合は、場合は、があります。 彼はは進行中の作業です。、ドライブのハンドブックは進行中の作業です。チューニングを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。したり、電気まぐれな「リアルタイム」ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップにより
を手伝うことができる場合は、探します。 これらのしたりする場合は、ために連絡するか、参加して、オシロスコープを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、場合は、があります。 彼はは進行中の作業です。、配線からの逸脱が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必
要がある場合は、問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、かもしれません。 おそらく、パーツを手伝うことができる場合は、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。で接続するためのコードを作成しました。する場合は、か、まったく
別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して交換に使用される、より安価なする場合は、必要があります。
　HAL は進行中の作業です。、電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。、オシロスコープ、信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器が、およびシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。テストと調整する高レベルのコントローラー、つまりモーに連絡するか、参加して必要なそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。
のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくに連絡するか、参加して相当する場合は、ソフトウェアを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。構築する動き（に連絡するか、参加して使用されしたのハンドブックは進行中の作業です。と同じコマンドを手伝うことができる場合は、
使用されして、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて変更する許可を手伝うことができる場合は、加してえる場合は、ことができます。

12.1.6 概要なユーザーコンセプト
　このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。のハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアシステムのメンバーに連絡するか、参加して統合は、を手伝うことができる場合は、行う方法が求められました。を手伝うことができる場合は、すでに連絡するか、参加して知りません。っている場合は、が、
ハードウェアを手伝うことができる場合は、 LINUXCNC に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、知りません。らない人を手伝うことができる場合は、対象としています。 HALUI のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。ド
キュメントのハンドブックは進行中の作業です。「リモートスタートのハンドブックは進行中の作業です。例としては、」セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

　上記のハンドブックは進行中の作業です。従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。ハードウェア設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。は進行中の作業です。、メインコントロールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からで終わります。 コントロールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
外側に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、必要なことを手伝うことができる場合は、すべて実行する場合は、ために連絡するか、参加して相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。された、比較的ライセンシーである単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。束がが
あります。 内部では進行中の作業です。、コントロールを送信してくは進行中の作業です。大きな謎です。です。1 つのハンドブックは進行中の作業です。巨大なブラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スが機能しなくなったする場合は、
ことを手伝うことができる場合は、願っています。
　HAL は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。ハードウェア設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。手法が求められました。を手伝うことができる場合は、大きなブラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。内部に連絡するか、参加して拡張を試すことが提します。 
これに連絡するか、参加してより、デバイスドライバーやコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。一部のハンドブックは進行中の作業です。内部部品だけを相互に接続できるモジュールが、外部ハードウェアと同
じように連絡するか、参加して相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。したり、交換に使用される、より安価なしたりできる場合は、小さな改善を要求さなブラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加してなります。 これに連絡するか、参加してより、
システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。配線からの逸脱が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して、大きなブラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スだけでなく、内部コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、表示で
きます。 そして最も重要なことは進行中の作業です。、インテグレーターが残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアで使用されする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同
じ方法が求められました。を手伝うことができる場合は、使用されしてコントローラーを手伝うことができる場合は、テストおよび変更する許可できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことです。
　モーター、アンプ、エンコーダーなどのハンドブックは進行中の作業です。用され語を提案し、は進行中の作業です。、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。マシンインテグレーターに連絡するか、参加してよく知りません。
られています。 エンコーダを手伝うことができる場合は、コンピュータのハンドブックは進行中の作業です。サーボ入力ボードに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加して非常に連絡するか、参加して柔軟な 8

導体シールを送信してくドケーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことに連絡するか、参加してついて話し合いました。すとき、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所者であるは進行中の作業です。それが何である場合は、かを手伝うことができる場合は、すぐに連絡するか、参加して理解しておく必要のある重要なユーザー
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し、両端と出力端からを手伝うことができる場合は、どのハンドブックは進行中の作業です。ような種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類のハンドブックは進行中の作業です。コネクは進行中の作業です。タで構成されました。する場合は、必要がある場合は、かという質問に連絡するか、参加して導かれます 。 HAL

に連絡するか、参加しても同じような考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、え方が不可欠です。ですが、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。思います。考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。流れが軌道に連絡するか、参加して乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間がる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。少なくともし時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてがかかる場合は、場
合は、があります。 HALワードのハンドブックは進行中の作業です。使用されは進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。は進行中の作業です。少なくともし奇妙な症状がいくつもに連絡するか、参加して思います。える場合は、かもしれませんが、ある場合は、接続するためのコードを作成しました。か
ら次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。へと機能しなくなったする場合は、という概念について説明します。は進行中の作業です。同じです。
　配線からの逸脱が図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。内部に連絡するか、参加して拡張を試すことが提する場合は、というこのハンドブックは進行中の作業です。アイデアが、HAL のハンドブックは進行中の作業です。すべてです。 ハー
ドウェアブラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。する場合は、というアイデアに連絡するか、参加して慣れている場合は、場合は、は進行中の作業です。、HAL を手伝うことができる場合は、使用されして
ソフトウェアブラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してほとんど問題でした。この時までに、は進行中の作業です。ありません。

12.1.7 HALの変更概念
　このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、主要な HAL 用され語を提案し、を手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、用され語を提案し、集ですが、これらのハンドブックは進行中の作業です。用され語を提案し、がアルを送信してくファベット
順に連絡するか、参加して配置されます。されていないため、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。用され語を提案し、集とは進行中の作業です。少なくともし異なります。なります。 それらは進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。でのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係
または進行中の作業です。フローに連絡するか、参加してよって配置されます。されます。
COMPONENT

ハードウェア設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。に連絡するか、参加してついて話し合いました。すとき、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。部品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、パーツ、ビルを送信してくディングブロックは進行中の作業です。、ブ
ラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スなどと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。びました。HAL に連絡するか、参加して相当する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。コンポーネントまたは進行中の作業です。 HAL コン
ポーネントです。 （このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントでは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントと混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。同される場合は、可能しなくなった性があります。
がある場合は、場合は、に連絡するか、参加して HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されしますが、通常は進行中の作業です。コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されしま
す。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所HAL コンポーネントは進行中の作業です。、明したこのペーパーを参照してください。確に連絡するか、参加して定しました。義するされた入力、出力、および動され、作を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたソフト
ウェアであり、インストールを送信してくして 必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。します。

PARAMETER

　多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアコンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されていないが、ア
クは進行中の作業です。セスする場合は、必要がある場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーがあります。 たとえば、サーボアンプに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、チューニング調整する高レベルのコントローラー、つまりモーを手伝うことができる場合は、
可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、トリムのメンバーに連絡するか、参加してポットや、メーターまたは進行中の作業です。スコープを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けてチューニング結果を手伝うことができる場合は、表示
できる場合は、テストポイントが含まれています。まれている場合は、ことがよくあります。 HAL コンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、パラ
メーターと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。ような項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、こともできます。 パラメータに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。タイプ
があります。入力パラメータは進行中の作業です。トリムのメンバーに連絡するか、参加してポットと同等です。これらは進行中の作業です。ユーザーが調整する高レベルのコントローラー、つまりモーできる場合は、値
であり、一度の成功を収めたものもありました。設定しました。する場合は、と固定しました。されたままに連絡するか、参加してなります。 出力パラメータは進行中の作業です。ユーザーが調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、
ことは進行中の作業です。できません。これらは進行中の作業です。、内部信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、監視できる場合は、テストポイントに連絡するか、参加して相当します。

PIN

　ハードウェアコンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、それらを手伝うことができる場合は、相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、端と出力端から子メールを送信してくがありま
す。 HAL に連絡するか、参加して相当する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、ピンまたは進行中の作業です。 HAL ピンです。 （混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ために連絡するか、参加して、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
じて HAL ピンが使用されされます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が付き数字けられ、ピン名は進行中の作業です。それらを手伝うことができる場合は、
相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。する場合は、ときに連絡するか、参加して使用されされます。 HAL ピンは進行中の作業です。、コンピューター内に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み存のユーザーインターフェースと在する場合は、ソフト
ウェアエンティティです。
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PHYSICAL_PIN

多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 I / O デバイスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、パラレルを送信してくポートコネクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。ピンなど、外部ハードウェアに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。す
る場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンまたは進行中の作業です。端と出力端から子メールを送信してくがあります。 混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ために連絡するか、参加して、これらは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれ
ます。 これらは進行中の作業です。現します。実のハンドブックは進行中の作業です。世界に連絡するか、参加して突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムき出ている場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。です。

SIGNAL

物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理マシンでは進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端から子メールを送信してくは進行中の作業です。ワイヤで相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。されていま
す。 ワイヤに連絡するか、参加して相当する場合は、 HAL は進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするまたは進行中の作業です。 HAL 信してく号すべてを外部とリンクするです。 HAL 信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作する製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー業です。者であるのハンドブックは進行中の作業です。要
求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて HAL ピンを手伝うことができる場合は、相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。 HAL 信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、（マシンのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。でも）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所自由でリミットスイッチをホームスイッチに連絡するか、参加して切断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。
および再接続するためのコードを作成しました。できます。

TYPE

　実際ののハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、24 ボルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。リレー出力を手伝うことができる場合は、サーボアンプのハンドブックは進行中の作業です。+/- 10V アナのロビーで
ログ入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ことは進行中の作業です。ありません。 HAL ピンに連絡するか、参加しても同じ制限など、があり、タイプに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいてい
ます。 ピンと信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加してタイプがあり、信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。同じタイプのハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み接続するためのコードを作成しました。できます。 現します。
在、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 4種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類があります。
 ビット-単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。 TRUE / FALSE または進行中の作業です。 ON / OFF値
 FLOAT-64ビットのハンドブックは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値で、解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。約しています。 53ビット、ダイナのロビーでミックは進行中の作業です。レンジは進行中の作業です。 1000

ビットを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえます。
 U32-32ビットのハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするなし整する高レベルのコントローラー、つまりモー数。有効になっていません。な値は進行中の作業です。 0〜4,294,967,295 です。
 S32-32ビットのハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクする付き数字き整する高レベルのコントローラー、つまりモー数。有効になっていません。な値は進行中の作業です。-2,147,483,647〜 +2,147,483,647 です。

FUNCTION

 実際ののハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアコンポーネントは進行中の作業です。、入力に連絡するか、参加してすぐに連絡するか、参加して作用されする場合は、傾向に動かすようにドライブに命令するがあります。 たとえば、
サーボアンプへのハンドブックは進行中の作業です。入力電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントをが変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、と、出力も自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して変化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。 ただし、ソフトウェ
アコンポーネントは進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して機能しなくなったしません。 各ドライブには、コンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントが
実行する場合は、ことに連絡するか、参加してなっている場合は、ことを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して実行する場合は、必要がある場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。コードがありま
す。 場合は、に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。コードは進行中の作業です。単な方法が求められました。に連絡するか、参加してコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。一部として実行されます。 ただし、
ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、特に連絡するか、参加してリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントでは進行中の作業です。、コードを手伝うことができる場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。で特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピュー
で実行する場合は、必要があります。 たとえば、入力データに連絡するか、参加して対して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して入力を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み
取り組みを開始するために、結果としてる場合は、必要があり、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで出力を手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。む必要は進行中の作業です。ありません。 このハンドブックは進行中の作業です。ような場合は、、
コードは進行中の作業です。 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。形でシステムのメンバーに連絡するか、参加してで利用されできる場合は、ように連絡するか、参加してなります。 各ドライブには、関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ア
クは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行する場合は、コードのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。です。 システムのメンバーに連絡するか、参加してインテグレーターは進行中の作業です。、スレッドを手伝うことができる場合は、使用され
して、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。で特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューで実行される場合は、一連のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、スケジュールを送信してくできます。

THREAD
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スレッドは進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してタスクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。一部として特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューで実行される場合は、関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。リストです。 
スレッドが最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して作成されました。される場合は、とき、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピュー（期のスポンサーシップにより間が経つにつれて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がありますが、機能しなくなったは進行中の作業です。ありませ
ん。 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。スレッドに連絡するか、参加して追加してでき、スレッドが実行される場合は、たびに連絡するか、参加して順番に連絡するか、参加して実行されます。

　例としては、として、HAL_PARPORT という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 PARPORT コンポーネントがある場合は、とします。 そのハンドブックは進行中の作業です。コンポー
ネントは進行中の作業です。、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンごとに連絡するか、参加して 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。 ピンに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネ
ントのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントセクは進行中の作業です。ションで説明したこのペーパーを参照してください。されています。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。、各ドライブには、ピンと物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係、反を見つけることは難し転する速度を定義するされ
ている場合は、か、極性があります。を手伝うことができる場合は、変更する許可できる場合は、かなどです。ただし、それだけでは進行中の作業です。 HAL ピンから物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンに連絡するか、参加してデータ
を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできません。 。 それを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。コードが必要であり、そこで関である米国国立標準技術研究所数が登場します。 パーポー
トコンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、少なくともなくとも 2 つのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったが必要です。1 つは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理入力ピンを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてって HAL

ピンを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、機能しなくなった、もう 1 つは進行中の作業です。 HAL ピンからデータを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれして物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理出力ピンに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。む機能しなくなったで
す。 これらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。両方とも、PARPORT ドライバーのハンドブックは進行中の作業です。一部です。

12.1.8 HALコンポーネント
　各ドライブには、HAL コンポーネントは進行中の作業です。、明したこのペーパーを参照してください。確に連絡するか、参加して定しました。義するされた入力、出力、および動され、作を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたソフトウェアで
あり、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてインストールを送信してくおよび相互に接続できるモジュール接続するためのコードを作成しました。できます。 このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、使用され可能しなくなったなコ
ンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。いくつかと、それぞれのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加してついて簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。します。 各ドライブには、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。完
全に機な詳細については、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。半に連絡するか、参加してあります。

12.1.9 HALフックを読み取る備えた外部プログラム
MOTION

NML 1 モーションコマンドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れ、HAL と相互に接続できるモジュール作用されする場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモジュールを送信してく
IOCONTROL

NML I / O コマンドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れ、HAL と対話し合いました。する場合は、ユーザースペースモジュールを送信してく
CLASSICLADDER

すべてのハンドブックは進行中の作業です。 I / O に連絡するか、参加して HAL を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 PLC

HALUI

HAL と対話し合いました。し、NML コマンドを手伝うことができる場合は、送信してくする場合は、ユーザースペースプログラムのメンバーに連絡するか、参加してであり、外部のハンドブックは進行中の作業です。ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている
ブとスイッチを手伝うことができる場合は、使用されして完全に機なユーザーインターフェイスとして機能しなくなったする場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとし
ています。

12.1.10 内部コンポーネント
STEPGEN
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位置されます。ルを送信してくープ付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェアステップパルを送信してくスジェネレータ。 STEPGEN のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参
照してください。してください

ENCODER

ソフトウェアベースのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダーカウンター。 セクは進行中の作業です。ションエンコーダを手伝うことができる場合は、参照してください。してくださ
い

PID

比例としては、/積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、/微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、制御するルを送信してくープ。 セクは進行中の作業です。ション PID を手伝うことができる場合は、参照してください。してください
SIGGEN

テスト用されのハンドブックは進行中の作業です。サイン/コサイン/トライアングルを送信してく/方形波ジェネレータ。 セクは進行中の作業です。ション SIGGEN を手伝うことができる場合は、参
照してください。してください

SUPPLY

テスト用されのハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。なソース

12.1.11 ハードウェアドライバー
HAL_AX5214H

AXIOM MEASUREMENT＆CONTROLAX5241H デジタルを送信してく I / O ボード用されのハンドブックは進行中の作業です。ドライバー
HAL_GM

GENERAL MECHATRONICS GM6-PCI BOARD

HAL_M5I20

MESA ELECTRONICS 5I20 BOARD

HAL_MOTENC

VITAL SYSTEMS MOTENC-100 BOARD

HAL_PARPORT

PC パラレルを送信してくポート
HAL_PPMC

PICO SYSTEMS FAMILY OF CONTROLLERS (M1)PPMC, USC AND UPC)

HAL_STG

SERVO TO GO CARD (M1)VERSION 1 & 2)

HAL_VTI

VIGILANT TECHNOLOGIES PCI ENCDAC-4 CONTROLLER

12.1.12 ツールとユーティリティ
HALCMD

構成されました。と調整する高レベルのコントローラー、つまりモーのハンドブックは進行中の作業です。ためのハンドブックは進行中の作業です。コマンドラインツールを送信してく。 セクは進行中の作業です。ション HALCMD を手伝うことができる場合は、参照してください。してください
HALMETER

HAL 信してく号すべてを外部とリンクする用されのハンドブックは進行中の作業です。便利なマルを送信してくチメータ。 セクは進行中の作業です。ション HALMETER を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
HALSCOPE

HAL 信してく号すべてを外部とリンクする用されのハンドブックは進行中の作業です。フルを送信してく機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してくストレージオシロスコープ。 HALSCOPE のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参
照してください。してください。

これらのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、ビルを送信してくディングブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。章では、で詳しく説明したこのペーパーを参照してください。します。
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12.1.13 HALの変更タイミングの変更問題
　HAL が基づいて構築できるためづいている場合は、と私の構成たちが言ったブラックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。ス間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるな配線からの逸脱がモデルを送信してくとは進行中の作業です。異なります。なり、2

つのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、 HAL 信してく号すべてを外部とリンクするで接続するためのコードを作成しました。する場合は、だけでは進行中の作業です。、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるなケースのハンドブックは進行中の作業です。動され、作に連絡するか、参加しては進行中の作業です。は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して及した結果、ばない。
　真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。リレーロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されたリレーで構成されました。されており、接点を合わせてが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および閉じているすべての接点を使用します。する場合は、と、電流
が即座に連絡するか、参加して流れます（または進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなったします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コイルを送信してくは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。などを手伝うことができる場合は、変える場合は、かもしれません、そし
てそれは進行中の作業です。すべてただ起こります。 しかし、PLC スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ラダーロジックは進行中の作業です。では進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加しては進行中の作業です。機
能しなくなったしません。 通常、ラダーを手伝うことができる場合は、 1回りまたは反通過する間する場合は、場合は、、各ドライブには、ラングは進行中の作業です。表示された順序を指定します。で評価なされ、パスご
とに連絡するか、参加して 1回りまたは反だけ評価なされます。 完璧な例は、コイルと直列のな例としては、は進行中の作業です。、コイルを送信してくと直列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。 NC 接点を合わせてを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。ラングラダー
です。 接点を合わせてとコイルを送信してくは進行中の作業です。同じリレーに連絡するか、参加して属しています。
　これが従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。リレーであった場合は、、コイルを送信してくがオンに連絡するか、参加してなる場合は、とすぐに連絡するか、参加して、接点を合わせてが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき始するために、結果としてめ、コイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
電源がオフになっがオフに連絡するか、参加してなります。 つまり、接点を合わせてが再び閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、などです。リレーがブザーに連絡するか、参加してなります。
　PLC のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、PLC がラングのハンドブックは進行中の作業です。評価なを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ときに連絡するか、参加してコイルを送信してくがオフで接点を合わせてが閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。
パスが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、とコイルを送信してくがオンに連絡するか、参加してなります。 コイルを送信してくを手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、と接点を合わせて供されるソフトウェアを特定するための給が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくという事実は進行中の作業です。、
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。パスまで無視されます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。パスで、PLC は進行中の作業です。接点を合わせてが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、コイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっ
を手伝うことができる場合は、切ります。 そのハンドブックは進行中の作業です。ため、リレーは進行中の作業です。オンとオフを手伝うことができる場合は、すばやく切り替えるえますが、PLC がラングを手伝うことができる場合は、評価なす
る場合は、頻度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してよって決定しました。されます。
　HAL では進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。ラングを手伝うことができる場合は、評価なする場合は、コードです。 実際の、CLASSICLADDER のハンドブックは進行中の作業です。 HAL対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかものハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタ
イムのメンバーに連絡するか、参加してバージョンは進行中の作業です。、まさに連絡するか、参加してそれを手伝うことができる場合は、行うためのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします。 一方、スレッドは進行中の作業です。特定しました。
のハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューで関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。です。 PLC に連絡するか、参加してすべてのハンドブックは進行中の作業です。ラングを手伝うことができる場合は、 10ミリ秒ごと、または進行中の作業です。 1秒ごと
に連絡するか、参加して評価なさせる場合は、ことを手伝うことができる場合は、選択されましできる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同じように連絡するか、参加して、異なります。なる場合は、周期のスポンサーシップによりで HAL スレッドを手伝うことができる場合は、定しました。義するできます。
　ある場合は、スレッドを手伝うことができる場合は、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。スレッドと区別を停止します。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、スレッドが行うことでは進行中の作業です。ありません。つまり、
どのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数がスレッドに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、かに連絡するか、参加してよって決まります。 本当のハンドブックは進行中の作業です。違いは進行中の作業です。、単な方法が求められました。に連絡するか、参加してスレッドが実
行される場合は、頻度の成功を収めたものもありました。です。
　LINUXCNC では進行中の作業です。、50US のハンドブックは進行中の作業です。スレッドと 1MS のハンドブックは進行中の作業です。スレッドがある場合は、場合は、があります。 これらは進行中の作業です。
BASE_PERIOD と SERVO_PERIOD に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて作成されました。され、実際ののハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してよっ
て異なります。なります。
　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップは進行中の作業です。、各ドライブには、スレッドが何を手伝うことができる場合は、する場合は、必要がある場合は、かを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、ことです。 これらのハンドブックは進行中の作業です。決定しました。のハンドブックは進行中の作業です。一
部は進行中の作業です。、（ほぼ同じです。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所どのハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC システムのメンバーに連絡するか、参加してでも同じです。たとえば、MOTION-COMMAND-HANDLER は進行中の作業です。
常に連絡するか、参加してサーボスレッドに連絡するか、参加して追加してされます。
　他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。は進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、器がに連絡するか、参加してよって行われます。 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、STG ドライバーのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダー読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりお
よび DAC書き込む」という選択を行います。み関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、サーボスレッドに連絡するか、参加してフックは進行中の作業です。する場合は、ことや、STEPGEN のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、ベーススレッド
に連絡するか、参加してフックは進行中の作業です。する場合は、こと、およびステップを手伝うことができる場合は、ポートに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。むためのハンドブックは進行中の作業です。 PARPORT 関である米国国立標準技術研究所数が含まれています。まれる場合は、場合は、があ
ります。
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12.2 HAL Basics
このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントは進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本へのハンドブックは進行中の作業です。リファレンスを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。
12.2.1 HALコマンド

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HALCMD のハンドブックは進行中の作業です。 MAN ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウで MANHALCMD を手伝うことができる場合は、実
行します。
　HAL構成されました。を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、ピンとパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。ステータスを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、AXIS のハンドブックは進行中の作業です。[マシン]メニューのハンドブックは進行中の作業です。
[HAL構成されました。]ウィンドウを手伝うことができる場合は、使用されします。 ピンのハンドブックは進行中の作業です。ステータスを手伝うことができる場合は、監視する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[監視]タブを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、監視する場合は、各ドライブには、
ピンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、監視ウィンドウに連絡するか、参加して追加してされます。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-99

12.2.2 LOADRT

コマンド LOADRT は進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードします。 スレッドのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。で更する許可新しいバージョンのす
る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネント関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、スレッドに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要があります。 ユーザースペース
コンポーネントを手伝うことができる場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してスペースに連絡するか、参加してロードする場合は、ことは進行中の作業です。できません。
構文と例としては、：

loadrt <component> <options>
loadrt mux4 count=1
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12.2.3 ADDF

関である米国国立標準技術研究所数 FUNCTNAME を手伝うことができる場合は、スレッド THREADNAME に連絡するか、参加して追加してします。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、ファイルを送信してく内のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。で関である米国国立標準技術研究所数
を手伝うことができる場合は、追加してします。 位置されます。が指定しました。されている場合は、場合は、、スレッド内のハンドブックは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。スポットに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加してします。 負ののハンドブックは進行中の作業です。位
置されます。とは進行中の作業です。、ねじのハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からに連絡するか、参加して対する場合は、位置されます。を手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 たとえば、1 は進行中の作業です。スレッドのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として、-1 は進行中の作業です。スレッドのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の、
-3 は進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のから 3番目を集めたです。
　一部のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、パーポートのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりおよび書き込む」という選択を行います。み関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。でロードする場合は、ことが
重要です。 関である米国国立標準技術研究所数名は進行中の作業です。通常、コンポーネント名に連絡するか、参加して数字を手伝うことができる場合は、加してえたものハンドブックは進行中の作業です。です。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、コンポーネント
OR2 がロードされ、SHOW 関である米国国立標準技術研究所数が OR2 関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、示しています。

$ halrun
halcmd: loadrt or2
halcmd: show function
Exported Functions:
Owner CodeAddr Arg FP Users Name
00004 f8bc5000 f8f950c8 NO 0 or2.0

　関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、スレッドのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。で更する許可新しいバージョンのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントからスレッドに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、追加して
する場合は、必要があります。
　通常、このハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。スレッドがあります。 一部のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて演算します。を手伝うことができる場合は、
使用されする場合は、ため、浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて演算します。を手伝うことができる場合は、サポートする場合は、スレッドに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要があります。 FP は進行中の作業です。、浮動され、小さな改善を要求数
点を合わせて演算します。がそのハンドブックは進行中の作業です。スレッドでサポートされている場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、示します。

$ halrun
halcmd: loadrt motmod base_period_nsec=55555 servo_period_nsec=1000000 
num_joints=3
halcmd: show thread
Realtime Threads:
Period FP Name ( Time, Max-Time )
995976 YES servo-thread ( 0, 0 )
55332 NO base-thread ( 0, 0 )

 ベーススレッド（高速スレッド）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：このハンドブックは進行中の作業です。スレッドは進行中の作業です。、ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。、パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所
み取り組みを開始するために、結果としてりと書き込む」という選択を行います。みなど、高速応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。が必要なアイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、処理します。 浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて演算します。は進行中の作業です。サポートして
いません。

 サーボスレッド（低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速スレッド）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：このハンドブックは進行中の作業です。スレッドは進行中の作業です。、モーションコントローラー、
CLASSICLADDER、モーションコマンドハンドラーなど、より遅くなり、動きが長くなる可能性い応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、許容できる場合は、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、処理し、
浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて演算します。を手伝うことができる場合は、サポートします。

構文と例としては、：
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addf <function> <thread>
addf mux4.0 servo-thread

NOTE

コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トが独立していない場合でも、浮動きが独立していない場合でも、小数点と見なされ、自動モードでは対応するコースの動き。レッドを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が必要と標準的なする場合でも、、通してい常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはは低くなければなりま速のサーボが暴走しますスの動き。レッドです。

12.2.4 LOADUSR

コマンド LOADUSR は進行中の作業です。、ユーザースペースのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードします。 ユーザースペースプ
ログラムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。独自のハンドブックは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。プロセスであり、オプションでピンとパラメーターを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コン
ポーネントと通信してくします。 リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントを手伝うことができる場合は、ユーザースペースに連絡するか、参加してロードする場合は、ことは進行中の作業です。でき
ません。 フラグは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 1 つ以上である場合は、可能しなくなった性があります。があります。
-W

-WN<return>NAME>

-W

-I

-N

構文と例としては、：
loadusr <component> <options>
loadusr halui
loadusr -Wn spindle gs2_vfd -n spindle

英語を提案し、では進行中の作業です。、LOADUSR が名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。スピンドルを送信してくコンポーネント GS2_VFD名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、待機する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。
します。

12.2.5 NET

　コマンド NET は進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクすると 1 つまたは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 信してく号すべてを外部とリンクするが存のユーザーインターフェースと在しない場合は、、
NET は進行中の作業です。新しいバージョンのしい信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 これに連絡するか、参加してより、NEWSIG コマンドを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要がなくなります。 オプ
ションのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令する矢印<return>=、=>、および<return>=>を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、NET コマンドラインを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ときに連絡するか、参加してロジックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、
簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してたどる場合は、ことができ、NET コマンドでは進行中の作業です。使用されされません。 方向に動かすようにドライブに命令する矢印は進行中の作業です。、ピン名からスペースで区切
る場合は、必要があります。
構文と例としては、：
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コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、が整する高レベルのコントローラー、つまりモーうのハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待ちます。 コンポーネントは進行中の作業です。、コマ
ンドのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数と同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。である場合は、と見したのはそこでした。なされます。指定しました。された<return>NAME>を手伝うことができる場合は、持ちました。つコンポーネントを手伝うことができる場合は、待機します。 これは進行中の作業です。、コン
ポーネントに連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。オプションがある場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み適用されされます。
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、待つ
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。戻ると、り値を手伝うことができる場合は、無視する場合は、（-W を手伝うことができる場合は、使用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。なオプションである場合は、場合は、は進行中の作業です。、コンポーネントに連絡するか、参加して
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けます。
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net signal-name pin-name <optional arrow> <optional second pin-name>
net home-x joint.0.home-sw-in <= parport.0.pin-11-in

　上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、HOME-X は進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする名、JOINT.0.HOME-SW-IN は進行中の作業です。 DIRECTION IN ピン、<return>=は進行中の作業です。オプションのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令する
矢印、PARPORT.0.PIN-11-IN は進行中の作業です。 DIRECTIONOUT ピンです。 。 これは進行中の作業です。紛らわしいごちゃ混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。らわしいように連絡するか、参加して思います。われる場合は、かもしれ
ませんが、パラレルを送信してくポートピンのハンドブックは進行中の作業です。入力ラベルを送信してくと出力ラベルを送信してくは進行中の作業です。、HAL でのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。処理方法が求められました。では進行中の作業です。なく、ピン
のハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるな動され、作方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して従って使用されっている場合は、場合は、、ピンを手伝うことができる場合は、信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。できます。
 IN ピンは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。できます
 信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して OUT ピンがない限など、り、IO ピンを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。できます
 OUT ピンは進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 OUT ピンまたは進行中の作業です。 IO ピンがない場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み接続するためのコードを作成しました。できます。
　上記のハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して従って使用されっている場合は、限など、り、同じ信してく号すべてを外部とリンクする名を手伝うことができる場合は、複数のハンドブックは進行中の作業です。ネットコマンドで使用されして追加してのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。でき
ます。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-100

　このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、ソースが STEPGEN.0.OUT で、2 つのハンドブックは進行中の作業です。リーダー PARPORT.0.PIN-02-OUT と PARPORT.0.PIN-08-

OUT がある場合は、信してく号すべてを外部とリンクする XSTEP を手伝うことができる場合は、示しています。 基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、STEPGEN.0.OUT のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする XSTEP に連絡するか、参加して送信してくされ、そ
のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して PARPORT.0.PIN-02-OUT および PARPORT.0.PIN-08-OUT に連絡するか、参加して送信してくされます。

#　signal source destination destination
Net xStep stepgen.0.out => parport.0.pin-02-out parport.0.pin-08-out
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　シグナのロビーでルを送信してく XSTEP に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 STEPGEN.0.OUT（ソース）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。値が含まれています。まれている場合は、ため、同じシグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。使用されし
て、値を手伝うことができる場合は、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。リーダーに連絡するか、参加して送信してくできます。 これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反線からの逸脱がのハンドブックは進行中の作業です。リーダーで信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、だけ
です。

net xStep => parport.0.pin-02-out
I / O ピン ENCODER.N.INDEX-ENABLE のハンドブックは進行中の作業です。ような I / O ピンは進行中の作業です。、コンポーネントで許可されている場合は、とおりに連絡するか、参加して読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所
み取り組みを開始するために、結果としてりまたは進行中の作業です。設定しました。できます。

12.2.6 SETP

 コマンド SETP は進行中の作業です。、ピンまたは進行中の作業です。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 有効になっていません。な値は進行中の作業です。、ピンまたは進行中の作業です。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。タ
イプに連絡するか、参加してよって異なります。なります。 データ型フライス盤を制御するが一致させるという問題が発生し続けました。しない場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
　一部のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、使用され前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、パラメーターがあります。 パラメータは進行中の作業です。、
使用され前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。または進行中の作業です。実行中の作業です。に連絡するか、参加して必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて設定しました。できます。 信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、ピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 SETP を手伝うことができる場合は、使用されできま
せん。
構文と例としては、：

setp <pin/parameter-name> <value>
setp parport.0.pin-08-out TRUE

12.2.7 SETS

コマンド SETS は進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
構文と例としては、：

sets <signal-name> <value>
net mysignal and2.0.in0 pyvcp.my-led
sets mysignal 1

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加してなります。
 シグナのロビーでルを送信してく名が存のユーザーインターフェースと在しません
 信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してすでに連絡するか、参加してライターがある場合は、場合は、
 値が信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。正しいタイプでない場合は、

12.2.8 UNLINKP

コマンド UNLINKP は進行中の作業です。、接続するためのコードを作成しました。された信してく号すべてを外部とリンクするからピンのハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー除する必要があります。します。 コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してピンに連絡するか、参加して
信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されていなかった場合は、、何も起こりません。 UNLINKP コマンドは進行中の作業です。、トラブルを送信してくシューティング
に連絡するか、参加して役立ちます。
構文と例としては、：

unlinkp <pin-name>
798



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

unlinkp parport.0.pin-02-out

12.2.9 OBSOLETE COMMANDS

　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。減価な償ファイルを使用する却する二次ガスを送りますされており、将来ました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンから削除する必要があります。される場合は、可能しなくなった性があります。があります。 新しいバージョンのしい設定しました。
では進行中の作業です。、NET コマンドを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドが含まれています。まれている場合は、ため、古いい構成されました。でも引き起こします。
き続するためのコードを作成しました。き機能しなくなったします。
　LINKSP コマンド LINKSP は進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクすると 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。

構文と例としては、：
linksp <signal-name> <pin-name>
linksp X-step parport.0.pin-02-out

LINKSP コマンドは進行中の作業です。 NET コマンドに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられました。
LINKPS コマンド LINKPS は進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンと 1 つのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 これは進行中の作業です。 LINKSP と同じです
が、引き起こします。数が逆に連絡するか、参加してなっています。

構文と例としては、：
linkps <pin-name> <signal-name>
linkps parport.0.pin-02-out X-Step

LINKPS コマンドは進行中の作業です。 NET コマンドに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられました。
NEWSIG コマンド NEWSIG は進行中の作業です。、<return>SIGNAME>という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と<return>TYPE>のハンドブックは進行中の作業です。データ型フライス盤を制御するで新しいバージョンのしい HAL 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、作成されました。しま

す。 タイプは進行中の作業です。ビット、S32、U32 または進行中の作業です。 FLOAT である場合は、必要があります。 <return>SIGNAME>がすべて準備を手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要ののハンドブックは進行中の作業です。場
合は、は進行中の作業です。エラー。

構文と例としては、：
newsig <signame> <type>
newsig Xstep bit

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HAL マニュアルを送信してくまたは進行中の作業です。 HALRUN のハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

12.2.10 HALデータ
12.2.11 Bit

ビット値は進行中の作業です。オンまたは進行中の作業です。オフです。
 ビット値= TRUE または進行中の作業です。 1 および FALSE または進行中の作業です。 0（TRUE、TRUE、TRUE は進行中の作業です。すべて有効になっていません。です）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.2.12 Float

FLOAT は進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて数です。 つまり、小さな改善を要求数点を合わせては進行中の作業です。必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて移動され、できます。
 浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値=約しています。 53ビットのハンドブックは進行中の作業です。解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。と 1000ビットを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、ダイナのロビーでミックは進行中の作業です。レンジを手伝うことができる場合は、持ちました。つ 64ビット
浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値。
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浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて数のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
http://en.wikipedia.org/wiki/Floating_point

12.2.13 s32

S32番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、負のまたは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、持ちました。つことができる場合は、整する高レベルのコントローラー、つまりモー数です。
 S32値=整する高レベルのコントローラー、つまりモー数-2147483648〜2147483647

12.2.14 u32

U32番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、正のハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。みのハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数です。
 U32値= 0 から 4294967295 までのハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数

12.2.15 HALファイル
STEPPER CONFIG WIZARD を手伝うことができる場合は、使用されして構成されました。を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。した場合は、、構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加しては進行中の作業です。最大 3 つのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ファ

イルを送信してくがあります。
 MY-MILL.HAL（構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が MY-MILL のハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してロードされる場合は、ため、STEPPER 

CONFIGWIZARD を手伝うことができる場合は、使用されした場合は、は進行中の作業です。変更する許可しないでください。
 CUSTOM.HAL このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、GUI がロードされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加してロードされます。 これは進行中の作業です。、GUI がロー

ドされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してロードする場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL コマンドを手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、場所です。
 CUSTOM_POSTGUI.HAL このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、GUI のハンドブックは進行中の作業です。ロード後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してロードされます。 ここに連絡するか、参加して、GUI のハンドブックは進行中の作業です。ロード
後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してロードする場合は、カスタムのメンバーに連絡するか、参加して HAL コマンドを手伝うことができる場合は、配置されます。します。 PYVCP ウィジェットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、 HAL コマ
ンドは進行中の作業です。すべてここに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、必要があります。

12.2.16 HALパラメータ
　各ドライブには、HAL コンポーネントは進行中の作業です。、作成されました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターが自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して追加してされます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。パ
ラメーターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、スコープできます。
 TIME

 TMAX

時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれては進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。実行に連絡するか、参加してかかった CPU サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。数です。
TMAX は進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。実行に連絡するか、参加してかかった CPU サイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最大数です。 TMAX は進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。みパラ
メーターである場合は、ため、ユーザーは進行中の作業です。これを手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加して設定しました。して、関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。実行時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり除する必要があります。く
ことができます。

12.2.17 基本的な機械情報なユーザーコンセプトロジックコンポーネント
HAL に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してロジックは進行中の作業です。コンポーネントが含まれています。まれています。 ロジックは進行中の作業です。コン

ポーネントは進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して対する場合は、出力が何である場合は、かを手伝うことができる場合は、示す真のボルトです。 オフ理値表に連絡するか、参加して従って使用されいます。 通常、これら
は進行中の作業です。ビットマニピュレータであり、電気まぐれな「リアルタイム」論理ゲートのハンドブックは進行中の作業です。真のボルトです。 オフ理値表に連絡するか、参加して従って使用されいます。
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そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントリストまたは進行中の作業です。マニュアルを送信してく
ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 

12.2.18 and2

 AND2 コンポーネントは進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。入力とゲートです。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。真のボルトです。 オフ理値表は進行中の作業です。、入力のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、組みを開始するために、結果としてみ合は、わ
せに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづく出力を手伝うことができる場合は、示しています。
構文

and2 [count=N] | [names=name1[,name2...]]
関である米国国立標準技術研究所数
and2.n

Pins

and2.N in0 (bit, in)
and2.N. in1 (bit, in)
and2.N. out (bit, out)

真のボルトです。 オフ理値表
In0 In1 Out

False False False

True False False

False Ture False

True True True

12.2.19 not

NOT コンポーネントは進行中の作業です。ビットインバーターです。
構文

not [count=n] | [names=name1[,name2...]]

関である米国国立標準技術研究所数
not.all
not.n

Pins

not.n.in (bit, in)
not.n.out (bit, out)
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真のボルトです。 オフ理値表
In0 In1

True False

False True

関である米国国立標準技術研究所数
or2.n

Pins

12.2.20 or2

OR2 コンポーネントは進行中の作業です。 2入力 ORゲートです。
構文

or2[count=n] | [names=name1[,name2...]]

関である米国国立標準技術研究所数
or2.n

Pins

or2.n.in0 (bit, in)
or2.n.in1 (bit, in)
or2.n.out (bit, out)

真のボルトです。 オフ理値表
In0 In1 Out

True False True

True True True

False Ture True

False False False
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12.2.21 xor2

XOR2 コンポーネントは進行中の作業です。、2入力 XOR（排他の国における登録商標です。的ライセンシーである論理和）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ゲートです。
構文

xor2[count=n] | [names=name1[,name2...]]

関である米国国立標準技術研究所数
xor2.n

Pins

xor2.n.in0 (bit, in)
xor2.n.in1 (bit, in)
xor2.n.out (bit, out)

真のボルトです。 オフ理値表
In0 In1 Out

True False True

True True False

False Ture True

False False False

12.2.22 ロジックの変更例
2 つのハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。出力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、 AND2 のハンドブックは進行中の作業です。例としては、。

loadrt and2 count=1
addf and2.0 servo-thread
net my-sigin1 and2.0.in0 <= parport.0.pin-11-in
net my-sigin2 and2.0.in1 <= parport.0.pin-12-in
net both-on parport.0.pin-14-out <= and2.0.out

　上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、AND2 のハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。コピーがリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して空間が経つにつれてに連絡するか、参加してロードされ、サーボスレッドに連絡するか、参加して追加して
されます。 パラレルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ピン 11 は進行中の作業です。、ANDゲートのハンドブックは進行中の作業です。 IN0ビットに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています。 次は、高価なインテリジェントモーションコン
のハンドブックは進行中の作業です。ピン 12 は進行中の作業です。、ANDゲートのハンドブックは進行中の作業です。 IN1ビットに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されています。 最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、AND2出力ビットを手伝うことができる場合は、パラレ
ルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。ピン 14 に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。したがって、AND2 のハンドブックは進行中の作業です。真のボルトです。 オフ理値表に連絡するか、参加して従って使用されって、ピン 11 とピン 12 が
オンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、出力ピン 14 がオンに連絡するか、参加してなります。
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12.3 HAL TWOPASS

12.3.1 TWOPASS

LINUXCNC 2.5 は進行中の作業です。、HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してく化し、スクリプトを作成するための多くの試みと可読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所性があります。に連絡するか、参加して役立つ HAL構成されました。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
TWOPASS 処理を手伝うことができる場合は、サポートしています。 （HAL ファイルを送信してくは進行中の作業です。、HAL スタンザのハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC INI ファイ
ルを送信してくで[HAL] HALFILE = FILENAME として指定しました。されます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
　通常、1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。 HAL構成されました。ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セットは進行中の作業です。、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。インスタンスを手伝うことができる場合は、処理す
る場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、カーネルを送信してくモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ために連絡するか、参加して、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。一意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 LOADRT 行を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要
があります。 たとえば、セットアップのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、場所で 2 つのハンドブックは進行中の作業です。入力 ANDゲートコンポーネン
ト（AND2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して指定しました。する場合は、ために連絡するか、参加してどこかに連絡するか、参加して 1 行が必要に連絡するか、参加してなります。

loadrt and2 count=3
そのハンドブックは進行中の作業です。結果、コンポーネント AND2.0、AND2.1、および 2.2 が生し続けました。成されました。されます。
サポートされている場合は、コンポーネントに連絡するか、参加して NAMES = OPTION を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、と、構成されました。が読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みやすくなります。
例としては、：

loadrt and2 names=aa,ab,ac
そのハンドブックは進行中の作業です。結果、コンポーネント AA、AB、AC が生し続けました。成されました。されます。
　コンポーネントを手伝うことができる場合は、追加して（または進行中の作業です。削除する必要があります。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所する場合は、ときは進行中の作業です。、コンポーネントに連絡するか、参加して適用され可能しなくなったな単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。 LOADRT

ディレクは進行中の作業です。ティブを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけて更する許可新しいバージョンのする場合は、必要がある場合は、ため、コンポーネントとそのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、追跡の問題です。する場合は、こと
は進行中の作業です。メンテナのロビーでンスのハンドブックは進行中の作業です。問題でした。この時までに、に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 TWOPASS 処理は進行中の作業です。、[HAL]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して INI ファ
イルを送信してくパラメータを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことで有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。

[HAL]
TWOPASS = anystring

ここで、「ANYSTRING」は進行中の作業です。 NULL 以外のハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。文字列を維持します。 それに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。 このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
ような複数のハンドブックは進行中の作業です。仕様に、スティーブン・キングの言葉：「を手伝うことができる場合は、持ちました。つことができます。

loadrt and2 names=aa
...
loadrt and2 names=ab,ac
...
loadrt and2 names=ad

これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、異なります。なる場合は、 HALFILE に連絡するか、参加して表示される場合は、場合は、があります。 HALFILES は進行中の作業です。、INI ファイルを送信してく
に連絡するか、参加して表示される場合は、順序を指定します。で処理されます。
　TWOPASS オプションは進行中の作業です。、デバッグ用されのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、オプション（詳細については、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および一時の）リアルタイム拡張を試すことが提ファイ
ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。削除する必要があります。を手伝うことができる場合は、防ぐために、コントローラの入力ピンにプルダウン抵抗止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、オプション（NODELETE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とともに連絡するか、参加して指定しました。できます。 オプションは進行中の作業です。コンマで区切
ります。
例としては、：
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[HAL]
TWOPASS = on,verbose,nodelete

TWOPASS 処理では進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。[HAL] HALFILES が最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、各ドライブには、モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 LOADRT

ディレクは進行中の作業です。ティブのハンドブックは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。出現します。が累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにされます。 ユーザーコンポーネント（LOADUSR）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。順番に連絡するか、参加して
ロードされますが、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。パスでは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コマンドは進行中の作業です。実行されません。

NOTE

ユーザーコンポーネントは進行中の作業です。、待機（-W）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オプションを手伝うことができる場合は、使用されして、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドが実行される場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してコンポー
ネントのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、ができている場合は、ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、必要があります。

最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。パスのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモジュールを送信してくは進行中の作業です。、COUNT =オプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。総数に連絡するか、参加して等し
い数で、または進行中の作業です。 NAMES =オプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。指定しました。されたすべてのハンドブックは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。で自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して
ロード（LOADRT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所されます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、HALFILES で指定しました。されている場合は、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL命令するを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して、2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。パスが作
成されました。されます。 コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったを手伝うことができる場合は、スレッドのハンドブックは進行中の作業です。実行に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連付き数字ける場合は、 ADDF コマンドは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。 2回りまたは反目を集めた
のハンドブックは進行中の作業です。パスで、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドと出現します。した順に連絡するか、参加して実行されます。
 COUNT =または進行中の作業です。 NAMES =オプションのハンドブックは進行中の作業です。いずれかを手伝うことができる場合は、使用されできますが、これらは進行中の作業です。相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して排他の国における登録商標です。的ライセンシーであるです。特
定しました。のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくに連絡するか、参加して指定しました。できる場合は、タイプは進行中の作業です。 1 つだけです。
　TWOPASS 処理は進行中の作業です。、NAMES =オプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加して最も効になっていません。果的ライセンシーであるです。 このハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、
使用されする場合は、と、ニーモニックは進行中の作業です。または進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、一意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、指定しました。できます。 たとえば、微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、成されました。
分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、使用されして各ドライブには、（X、Y、Z）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所座標です。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、推定しました。する場合は、場合は、、COUNT =メソッドを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、
DDT.0、DDT.1、DDT.2 などのハンドブックは進行中の作業です。難しさが明白になりました。解しておく必要のある重要なユーザーな成されました。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、名が得られるソフトウェアとそれられます。
　または進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような NAMES =オプションを手伝うことができる場合は、使用されします。

loadrt ddt names=xvel,yvel,zvel
...
loadrt ddt names=xaccel,yaccel,zaccel

そのハンドブックは進行中の作業です。結果、XVEL、YVEL、ZVEL、XACCEL、YACCEL、ZACCEL という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントが作成されました。され
ます。
　ディストリビューションで提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 COMP は進行中の作業です。、HALCOMPILEユーティリティで作成されました。され、
NAMES =オプションを手伝うことができる場合は、サポートします。 これらに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 HAL構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。接着きます剤の問題は次のように対処されます。である場合は、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなロ
ジックは進行中の作業です。コンポーネントが含まれています。まれます。
　HALCOMPILEユーティリティを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ユーザー作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。カンプは進行中の作業です。、NAMES =オプションも自動され、的ライセンシーである
に連絡するか、参加してサポートします。 HALCOMPILEユーティリティで生し続けました。成されました。されたコンプに連絡するか、参加して加してえて、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。コンプ
が NAMES = OPTION を手伝うことができる場合は、サポートしています。 NAMES =オプションを手伝うことができる場合は、サポートする場合は、コンプに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
AT_PID、ENCODER、ENCODER_RATIO、PID、SIGGEN、および SIM_ENCODER が含まれています。まれます。
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12.3.2 Post GUI

　一部エディターの歴史 GUI は、GUI によって高速レートを変更する作成セレクターされた HAL ピンをテストする接続するため込みに、GUI の歴史開始後のクリーンアップに処理され
るハーフイルをテストするサポートします。 TWOPASS処理で動作 POSTGUI ハーフイルをテストする使用する場合は、
POSTGUI ハーフイルによって高速レートを変更する追加するされたコンポーネントの歴史すべて高速レートを変更するの歴史 LOADRT アイテム停止スイッチをテストする、GUI の歴史前
に処理される別のハーフイルに含めます。の歴史ハーフイルに含めるめ込みます。 ADDF コマンドをテストするファイルに含めるめ込みることも単純な形式では、再マップされたコードは、で動作きます。 
例：

[HAL]
TWOPASS = on
HALFILE = file_1.hal
...
HALFILE = file_n.hal
HALFILE = file_with_all_loads_for_postgui.hal
...
POSTGUI_HALFILE = the_postgui_file.hal

12.3.3 .HALファイルの変更除外
　TWOPASS 処理は進行中の作業です。、.HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、同等のハンドブックは進行中の作業です。.TCL ファイルを送信してくに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なし、HALTCL を手伝うことができる場合は、使用されして LOADRT

および ADDF コマンドを手伝うことができる場合は、検索した結果、し、それらのハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。を手伝うことができる場合は、蓄積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにおよび統合は、します。 HAL コンポーネント
ジェネレーター（HALCOMPILE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって受けました。け入れられる場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な NAMES =（または進行中の作業です。 COUNT =）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所パラ
メーターに連絡するか、参加して準拠する任意の単一ファイルする場合は、 LOADRT パラメーターが必要です。 特殊なケースが発生な HAL コンポーネントに連絡するか、参加して含まれています。まれる場合は、よ
り複雑ではなく、妥協する必要はありません。なパラメータ項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたは進行中の作業です。、適切に連絡するか、参加して処理されない場合は、があります。
　.HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加してマジックは進行中の作業です。コメント行を手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことに連絡するか、参加してより、.HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、
TWOPASS 処理から除する必要があります。外できます。 魔法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。コメント行は進行中の作業です。、文字列を維持します。 それ#NOTWOPASS で始するために、結果としてまる場合は、必要が
あります。 このハンドブックは進行中の作業です。マジックは進行中の作業です。コメントで指定しました。されたファイルを送信してくは進行中の作業です。、-K（失敗した場合、した場合は、は進行中の作業です。続するためのコードを作成しました。行）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および-

V（詳細については、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オプションを手伝うことができる場合は、使用されして HALCMD に連絡するか、参加してよって供されるソフトウェアを特定するための給されます。
　このハンドブックは進行中の作業です。除する必要があります。外規定しました。は進行中の作業です。、問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、切り分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ける場合は、ため、または進行中の作業です。 TWOPASS 処理を手伝うことができる場合は、必要としない、または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。
恩恵を受けまを手伝うことができる場合は、受けました。けない特別を停止します。な HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。
　通常、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。 LOADRT順序を指定します。は進行中の作業です。重要では進行中の作業です。ありませんが、特別を停止します。なコンポーネ
ントのハンドブックは進行中の作業です。 LOADRT順序を指定します。は進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ような LOADRT ディレクは進行中の作業です。ティブを手伝うことができる場合は、除する必要があります。外ファイルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。する場合は、ことで強制
できます。

NOTE

LOADRT ディレクは進行中の作業です。ティブのハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。は進行中の作業です。通常重要では進行中の作業です。ありませんが、ADDF ディレクは進行中の作業です。ティブのハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。は進行中の作業です。、サーボルを送信してくー
プコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。適切な動され、作に連絡するか、参加してとって非常に連絡するか、参加して重要である場合は、ことがよくあります。

除する必要があります。外された.HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
$ cat twopass_excluded.hal
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# The following magic comment causes this file to
# be excluded from twopass processing:
# NOTWOPASS
# debugging component with complex options:
loadrt mycomponent parm1="abc def" parm2=ghi
show pin mycomponent
# ordering special components
loadrt component_1
loadrt component_2

NOTE

マジックコメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト内である限り、切断角度のわずかな変動は正常である可能性があります。の大文字をと標準的な小文字をお勧めします。よび側面図を指します。空にしたい場合に役立ちます。白を含めることはできません。は無視されます。されます。 NAMES =または COUNT =パラメーター
（通してい常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはは HALCOMPILE に見つかりましたよって構築されており、インプレースセッされる）を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。するコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トのロードは、TWOPASS 処理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するの利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコ
点と見なされ、自動モードでは対応するコーを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が失った）かを判断します。 プうため、除します。外のされたファイルの制御がでは使用できます。しないでください。 シグナルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がする HAL コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ド
（NET）お勧めします。よび側面図を指します。実行順序でを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が確立していない場合でも、するコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ド（ADDF）は、除します。外のされたファイルの制御がに見つかりました配置すしないでください。 
これは、ADDF コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドの順序でが独立していない場合でも、重要に見つかりましたなる可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あるため、特に見つかりました当てはまり、ほとんどすべてのてはまります。

12.3.4 例
シミュレータのハンドブックは進行中の作業です。 TWOPASS のハンドブックは進行中の作業です。使用され例としては、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して含まれています。まれています。

configs/sim/axis/twopass/
configs/sim/axis/simtcl/

12.4 HALチとのインタプリタの相互作用ュートリアル
12.4.1 前の変更書きき

　構成されました。は進行中の作業です。理論からデバイス、つまり HAL デバイスに連絡するか、参加して移行します。 コンピュータプログラミングを手伝うことができる場合は、
少なくともし経つにつれて験によってのみ決定できます。 速度を設定するには「最大速度のしたことがある場合は、人のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。 HAL のハンドブックは進行中の作業です。 HELLOWORLD です。 HALRUN を手伝うことができる場合は、使
用されして、動され、作する場合は、システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、作成されました。できます。 これは進行中の作業です。、構成されました。と調整する高レベルのコントローラー、つまりモーのハンドブックは進行中の作業です。ためのハンドブックは進行中の作業です。コマンドラインまたは進行中の作業です。
テキストファイルを送信してくツールを送信してくです。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。セットアップと操作を手伝うことができる場合は、示しています。

1.1.1.1 表記
　HAL を手伝うことができる場合は、実行していない限など、り、ターミナのロビーでルを送信してくコマンドは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してプロンプトなしで表示されま
す。 ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウは進行中の作業です。、メインのハンドブックは進行中の作業です。 UBUNTU メニューバーのハンドブックは進行中の作業です。[アプリケーション/アクは進行中の作業です。セ
サリ]に連絡するか、参加してあります。
ターミナのロビーでルを送信してくコマンドのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

me@computer:~linuxcnc$ halrun
(will be shown like the following line)

807



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

halrun
(the halcmd: prompt will be shown when running HAL)
halcmd: loadrt debounce
halcmd: show pin

12.4.1.1 タブ補完
お使いのハンドブックは進行中の作業です。バージョンのハンドブックは進行中の作業です。 HALCMD に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、タブ補完が含まれています。まれている場合は、場合は、があります。 シェルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。よ
うに連絡するか、参加してファイルを送信してく名を手伝うことができる場合は、完成されました。させる場合は、代わりに連絡するか、参加して、HAL識別を停止します。子メールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしてコマンドを手伝うことができる場合は、完成されました。させます。 
一意が作成されました。に連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な文字を手伝うことができる場合は、入力する場合は、必要があります。 HAL コマンドを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてした後の月曜日に開催されました。、
TAB キーを手伝うことができる場合は、押すかしてみてください。
タブ補完

halcmd: loa<TAB>
halcmd: load
halcmd: loadrt
halcmd: loadrt deb<TAB>
halcmd: loadrt debounce

12.4.1.2 RTAPI環境
RTAPI は進行中の作業です。、REAL TIME APPLICATION PROGRAMMINGINTERFACE のハンドブックは進行中の作業です。略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるです。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コン

ポーネントは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してで動され、作し、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントは進行中の作業です。データを手伝うことができる場合は、共有メモリ
に連絡するか、参加して格納するためのデする場合は、ため、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントがデータに連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスできます。 通常のハンドブックは進行中の作業です。 LINUX

は進行中の作業です。、HAL が必要とする場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してプログラミングや共有メモリのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類を手伝うことができる場合は、サポートしていま
せん。 幸いなことに、い、LINUX に連絡するか、参加して必要な拡張を試すことが提機能しなくなったを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してオペレーティングシステムのメンバーに連絡するか、参加して
（RTOS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所があります。 残りのステップを完了してから、構成を使用して念について説明します。ながら、各ドライブには、RTOS のハンドブックは進行中の作業です。動され、作は進行中の作業です。少なくともし異なります。なります。

　これらのハンドブックは進行中の作業です。違いに連絡するか、参加して対処する場合は、ために連絡するか、参加して、LINUXCNC チームのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 RTAPI を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンしました。これは進行中の作業です。、
プログラムのメンバーに連絡するか、参加してが RTOS と通信してくする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。一貫したタイムラインですべてを必した方法が求められました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。内部で作
業です。したいプログラマーのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、API を手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、ために連絡するか、参加して LINUXCNC / SRC / RTAPI /RTAPI.H を手伝うことができる場合は、学を、広く使用されているエン
習するために使用できます。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 しかし、あなたが普通のハンドブックは進行中の作業です。人なら、RTAPI に連絡するか、参加してついて知りません。っておく
必要がある場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、HAL で何かを手伝うことができる場合は、する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、RTAPI（および RTOS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、コンピュータのハンドブックは進行中の作業です。メモリ
に連絡するか、参加してロードする場合は、必要がある場合は、ということだけです。

12.4.2 簡単な調査なユーザーコンセプト例
1.1.1.1 コンポーネントの歴史ロード

このハンドブックは進行中の作業です。チュートリアルを送信してくでは進行中の作業です。、LIVE CD が正常に連絡するか、参加してインストールを送信してくされ、RIP 2 を手伝うことができる場合は、使用されしている場合は、場合は、
は進行中の作業です。、RIP-ENVIRONMENT スクは進行中の作業です。リプトを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出してシェルを送信してくを手伝うことができる場合は、準備を手伝うことができる場合は、したことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。 
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そのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、必要な RTOS および RTAPI モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、メモリに連絡するか、参加してロードする場合は、だけです。 ターミ
ナのロビーでルを送信してくウィンドウから次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、だけです。
HAL のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。み

cd linuxcnc
halrun
halcmd:

リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して OS と RTAPI がロードされたら、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加して進むことができます。 プロン
プトが HALCMD：として表示されている場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 これは進行中の作業です。、後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンド
がシェルを送信してくコマンドでは進行中の作業です。なく、HAL コマンドとして解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされる場合は、ためです。

最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がである場合は、 SIGGEN と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、 HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されし
ます。 SIGGEN コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な説明したこのペーパーを参照してください。は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 SIGGEN セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してあ
ります。 これは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントであり、LINUXカーネルを送信してくモジュールを送信してくとして実装に
されています。 SIGGEN を手伝うことができる場合は、ロードする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL コマンド LOADRT を手伝うことができる場合は、使用されします。

SIGGEN を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所込む」という選択を行います。
halcmd: loadrt siggen

12.4.2.1 HAL の歴史調査
　モジュールを送信してくがロードされたのハンドブックは進行中の作業です。で、HAL のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。に連絡するか、参加して使用されされる場合は、コマンドラインツールを送信してくである場合は、
HALCMD を手伝うことができる場合は、紹介して一連のパルスをステッピンします。 このハンドブックは進行中の作業です。チュートリアルを送信してくでは進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。 HALCMD 機能しなくなったを手伝うことができる場合は、紹介して一連のパルスをステッピンします。
より完全に機な説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、MAN HALCMD を手伝うことができる場合は、試すことが提すか、このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。「HAL コマンド」
セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。リファレンスを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 HALCMD 機能しなくなったは進行中の作業です。 SHOW コマンドです。
 このハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、表示します。 インストールを送信してくされている場合は、
すべてのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントを手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：
コンポーネントを手伝うことができる場合は、表示

halcmd: show comp
Loaded HAL Components:
ID Type Name PID State
3 RT siggen ready
2 User halcmd2177 2177 ready

　HALCMD自体は進行中の作業です。 HAL コンポーネントである場合は、ため、常に連絡するか、参加してリストに連絡するか、参加して表示されます。 コンポーネ
ントリストのハンドブックは進行中の作業です。 HALCMD のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、プロセス ID です。 HALCMD のハンドブックは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。コピーを手伝うことができる場合は、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して実
行する場合は、ことが可能しなくなったである場合は、ため（たとえば、異なります。なる場合は、ウィンドウで）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。末尾を追加します。に連絡するか、参加して PID を手伝うことができる場合は、追加して
して一意が作成されました。に連絡するか、参加してします。 このハンドブックは進行中の作業です。リストに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。手順でインストールを送信してくした SIGGEN コンポーネント
も表示されます。 TYPE のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。 RT は進行中の作業です。、SIGGEN がリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントである場合は、ことを手伝うことができる場合は、
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示しています。 [タイプ]のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。[ユーザー]は進行中の作業です。、それがユーザースペースコンポーネントであ
る場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、SIGGEN が利用されできる場合は、ピンを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう。
ピンを手伝うことができる場合は、表示

halcmd: show pin
Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
3 float IN 1 siggen.0.amplitude
3 bit OUT FALSE siggen.0.clock
3 float OUT 0 siggen.0.cosine
3 float IN 1 siggen.0.frequency
3 float IN 0 siggen.0.offset
3 float OUT 0 siggen.0.sawtooth
3 float OUT 0 siggen.0.sine
3 float OUT 0 siggen.0.square
3 float OUT 0 siggen.0.triangle

　このハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 HAL のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、表示します。 複雑ではなく、妥協する必要はありません。なシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、数十
または進行中の作業です。数百のピンが含まれる可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ピンが含まれています。まれる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 しかし、現します。在、ピンは進行中の作業です。 9 つしかありませ
ん。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。うち、8 つは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてで、1 つは進行中の作業です。ビット（ブールを送信してく値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 6 つは進行中の作業です。
SIGGEN コンポーネントからデータを手伝うことができる場合は、実行し、3 つは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、コンポーネントに連絡するか、参加して転する速度を定義する送する場合は、ために連絡するか、参加して
使用されされます。 コンポーネントに連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、コードを手伝うことができる場合は、まだ実行していないため、一部のハンドブックは進行中の作業です。
ピンのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。ゼロです。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップは進行中の作業です。、パラメーターを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ことです。
パラメータを手伝うことができる場合は、表示

halcmd: show param
Parameters:
Owner Type Dir Value Name
3 s32 RO 0 siggen.0.update.time
3 s32 RW 0 siggen.0.update.tmax

　SHOW PARAM コマンドは進行中の作業です。、HAL内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、表示します。 現します。在、各ドライブには、パラ
メータに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、コンポーネントがロードされたときに連絡するか、参加して指定しました。されたデフォルを送信してくト値があります。 
DIR というラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いた列を維持します。 それに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 -W というラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いたパラメーター
は進行中の作業です。、コンポーネント自体に連絡するか、参加してよって変更する許可される場合は、ことのハンドブックは進行中の作業です。ない書き込む」という選択を行います。み可能しなくなったなパラメーターです。
代わりに連絡するか、参加して、ユーザーがコンポーネントを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ために連絡するか、参加して変更する許可する場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。
これを手伝うことができる場合は、行う方法が求められました。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。で説明したこのペーパーを参照してください。します。 R-というラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いたパラメーターは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み
取り組みを開始するために、結果としてり専用されパラメーターです。 コンポーネントに連絡するか、参加してよってのハンドブックは進行中の作業です。み変更する許可できます。 最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、RW と
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いうラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いたパラメーターは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり/書き込む」という選択を行います。みパラメーターです。 つまり、コン
ポーネントに連絡するか、参加してよって変更する許可されますが、ユーザーが変更する許可する場合は、こともできます。 注：パラメー
タ SIGGEN.0.UPDATE.TIME および SIGGEN.0.UPDATE.TMAX は進行中の作業です。デバッグ用されであり、これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。含まれています。ま
れません。
　ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントは進行中の作業です。、1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートして、含まれています。まれ
ている場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコードを手伝うことができる場合は、実際のに連絡するか、参加して実行します。 SIGGEN がエクは進行中の作業です。スポートした関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみ
ましょう。
関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、表示

halcmd: show funct
Exported Functions:
Owner CodeAddr Arg FP Users Name
00003 f801b000 fae820b8 YES 0

siggen.0.update
SIGGEN コンポーネントは進行中の作業です。単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートしました。 浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてが必要です。 現します。
在、どのハンドブックは進行中の作業です。スレッドに連絡するか、参加してもリンクは進行中の作業です。されていないため、ユーザーは進行中の作業です。ゼロです。

12.4.2.2 リアルタイム停止スイッチコードをテストする実行させる
　関である米国国立標準技術研究所数 SIGGEN.0.UPDATE に連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、コードを手伝うことができる場合は、実際のに連絡するか、参加して実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してスレッ
ドが必要です。 新しいバージョンのしいスレッドを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、スレッドと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、コンポー
ネント。 1ミリ秒（1,000US または進行中の作業です。 1,000,000NS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。周期のスポンサーシップによりで TEST-THREAD というスレッドを手伝うことができる場合は、
作成されました。しましょう。

halcmd: loadrt threads name1=test-thread period1=1000000
それがうまくいったかどうか見したのはそこでした。てみましょう：
スレッドを手伝うことができる場合は、表示

halcmd: show thread
Realtime Threads:
Period FP Name ( Time, Max-Time )
999855 YES test-thread ( 0, 0 )

しました。 ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加してより、周期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。正確に連絡するか、参加して 1,000,000 NS では進行中の作業です。ありませんが、ほ
ぼ同じです。正しい速度の成功を収めたものもありました。で実行され、浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、処理できる場合は、スレッドがあります。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステッ
プは進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、スレッドに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ことです。
機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。追加して

halcmd: addf siggen.0.update test-thread
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　これまで、HAL を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ためだけに連絡するか、参加して HALCMD を手伝うことができる場合は、使用されしてきました。 ただし、今回りまたは反は進行中の作業です。
ADDF（関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。追加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして、HAL内のハンドブックは進行中の作業です。何かを手伝うことができる場合は、実際のに連絡するか、参加して変更する許可しました。 HALCMD に連絡するか、参加して
関である米国国立標準技術研究所数 SIGGEN.0.UPDATE を手伝うことができる場合は、スレッド TEST-THREAD に連絡するか、参加して追加してする場合は、ように連絡するか、参加して指示しました。スレッドリ
ストを手伝うことができる場合は、もう一度の成功を収めたものもありました。見したのはそこでした。る場合は、と、成されました。功したことがわかります。

halcmd: show thread
Realtime Threads:
Period FP Name ( Time, Max-Time )
999855 YES test-thread ( 0, 0 )
1 siggen.0.update

　SIGGEN コンポーネントが信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。生し続けました。成されました。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、もう 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ステップが必要です。 
HAL が最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされたとき、スレッドは進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。実行されていません。 これは進行中の作業です。、リアルを送信してく
タイムのメンバーに連絡するか、参加してコードが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して構成されました。できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ためです。 構成されました。に連絡するか、参加して満の
足しています。 バグや提したら、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコードを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてできます。

halcmd: start
これで信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がが動され、作しています。 そのハンドブックは進行中の作業です。出力ピンを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう：

halcmd: show pin
Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
3 float IN 1 siggen.0.amplitude
3 bit OUT FALSE siggen.0.clock
3 float OUT -0.1640929 siggen.0.cosine
3 float IN 1 siggen.0.frequency
3 float IN 0 siggen.0.offset
3 float OUT -0.4475303 siggen.0.sawtooth
3 float OUT 0.9864449 siggen.0.sine
3 float OUT -1 siggen.0.square
3 float OUT -0.1049393 siggen.0.triangle

そしてもう一度の成功を収めたものもありました。見したのはそこでした。てみましょう：
halcmd: show pin
Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
3 float IN 1 siggen.0.amplitude
3 bit OUT FALSE siggen.0.clock
3 float OUT 0.0507619 siggen.0.cosine
3 float IN 1 siggen.0.frequency
3 float IN 0 siggen.0.offset
3 float OUT -0.516165 siggen.0.sawtooth
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3 float OUT 0.9987108 siggen.0.sine
3 float OUT -1 siggen.0.square
3 float OUT 0.03232994 siggen.0.triangle

　2 つのハンドブックは進行中の作業です。 SHOWPIN コマンドを手伝うことができる場合は、すばやく続するためのコードを作成しました。けて実行したところ、出力がゼロでは進行中の作業です。なくなってい
る場合は、ことがわかります。 サイン、コサイン、のハンドブックは進行中の作業です。こぎり波、および三角を得ることができます。形のハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。絶えず変化し、スクリプトを作成するための多くの試み
しています。 方形出力も機能しなくなったしていますが、サイクは進行中の作業です。ルを送信してくごとに連絡するか、参加して+1.0 から-1.0 に連絡するか、参加して切り替えるわる場合は、だ
けです。

12.4.2.3 パラメータの歴史変更
　HAL のハンドブックは進行中の作業です。真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。力は進行中の作業です。、物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ事を手伝うことができる場合は、変える場合は、ことができる場合は、ということです。 たとえば、SETP コマンド
を手伝うことができる場合は、使用されしてパラメータのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設定しました。できます。信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がのハンドブックは進行中の作業です。振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、 1.0 から 5.0 に連絡するか、参加して変更する許可しま
しょう。
SET PIN

halcmd: setp siggen.0.amplitude 5
パラメータとピンを手伝うことができる場合は、もう一度の成功を収めたものもありました。確認されるように、スピンドルモーターへのしてください

halcmd: show param
Parameters:
Owner Type Dir Value Name
3 s32 RO 1754 siggen.0.update.time
3 s32 RW 16997 siggen.0.update.tmax
halcmd: show pin
Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
3 float IN 5 siggen.0.amplitude
3 bit OUT FALSE siggen.0.clock
3 float OUT 0.8515425 siggen.0.cosine
3 float IN 1 siggen.0.frequency
3 float IN 0 siggen.0.offset
3 float OUT 2.772382 siggen.0.sawtooth
3 float OUT -4.926954 siggen.0.sine
3 float OUT 5 siggen.0.square
3 float OUT 0.544764 siggen.0.triangle

パラメータ SIGGEN.0.AMPLITUDE のハンドブックは進行中の作業です。値が 5 に連絡するか、参加して変更する許可され、ピンのハンドブックは進行中の作業です。値が大きくなっている場合は、ことに連絡するか、参加して注
意が作成されました。してください。

12.4.2.4 HAL 構成セレクターの歴史保存のコマンドをリダイレクトする
　これまで HALCMD で行ったことのハンドブックは進行中の作業です。ほとんどは進行中の作業です。、SHOW コマンドで物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ事を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ことだけ
でした。 しかし、2 つのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加して物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ事を手伝うことができる場合は、変えました。 HAL を手伝うことができる場合は、使用されしてより複雑ではなく、妥協する必要はありません。な
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システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。する場合は、ときは進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして、必要な方法が求められました。で構成されました。します。 HAL

に連絡するか、参加しては進行中の作業です。象のハンドブックは進行中の作業です。記憶し、終了する前にこれらを復元することです。 があり、シャットダウンする場合は、までそのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。 しかし、次は、高価なインテリジェントモーションコン回りまたは反は進行中の作業です。ど
うですか？ システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、たびに連絡するか、参加して、一連のハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、手動され、で入力する場合は、必要は進行中の作業です。ありませ
ん。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。コマンドで HAL全に機体のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとできます。
SAVE

halcmd: save
# components
loadrt threads name1=test-thread period1=1000000
loadrt siggen
# pin aliases
# signals
# nets
# parameter values
setp siggen.0.update.tmax 14687
# realtime thread/function links
addf siggen.0.update test-thread

　SAVE コマンドのハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。、一連のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コマンドです。 空のハンドブックは進行中の作業です。 HAL から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてしてこれらすべ
てのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、SAVE コマンドが発行されたときに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在していた構成されました。が取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれさ
れます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、後の月曜日に開催されました。で使用されする場合は、ために連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、出力を手伝うことができる場合は、ファイルを送信してくに連絡するか、参加してリダイ
レクは進行中の作業です。トする場合は、だけです。
SAVE TO A FILE

halcmd: save all saved.hal

12.4.2.5 HALRUN をテストする終わらせない了します
 HAL セッションのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら、HALCMD：プロンプトで EXIT と入力します。 これに連絡するか、参加して
より、システムのメンバーに連絡するか、参加してプロンプトに連絡するか、参加して戻ると、り、HAL セッションが閉じているすべての接点を使用します。じられます。 HAL セッションを手伝うことができる場合は、
シャットダウンせずに連絡するか、参加して、単な方法が求められました。に連絡するか、参加してターミナのロビーでルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じないでください。
EXIT HAL

halcmd: exit

12.4.2.6 HAL 構成セレクターの歴史復元する
SAVED.HAL に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされている場合は、 HAL構成されました。を手伝うことができる場合は、復元できるようにします。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コマンドを手伝うことができる場合は、すべて

実行する場合は、必要があります。 これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ファイルを送信してくからコマンドを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、-F <return>ファイルを送信してく
名>と、コマンドのハンドブックは進行中の作業です。実行後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して HALCMD プロンプトを手伝うことができる場合は、表示する場合は、-I（大文字のハンドブックは進行中の作業です。 I）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されします。

RUN A SAVED FILE

814



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

halrun -I -f saved.hal
SAVED.HAL に連絡するか、参加しては進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてコマンドがないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 もう一度の成功を収めたものもありました。発行する場合は、必要があ

ります（または進行中の作業です。、SAVED.HAL を手伝うことができる場合は、編集してそこに連絡するか、参加して追加してします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

12.4.2.7 メモリから HAL をテストする削除スイッチする
　HAL セッションのハンドブックは進行中の作業です。予期のスポンサーシップによりしないシャットダウンが発生し続けました。した場合は、、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。セッションを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して HAL を手伝うことができる場合は、アンロードする場合は、必要がある場合は、場合は、があります。 これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィ
ンドウで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、入力します。
REMOVING HAL

halrun -U

12.4.3 HALメーター
　グラフィカルを送信してくインターフェイスを手伝うことができる場合は、使用されせずに連絡するか、参加して、非常に連絡するか、参加して複雑ではなく、妥協する必要はありません。な HAL システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、構築する動き（できます。 し
かし、あなたのハンドブックは進行中の作業です。仕事のハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、ことに連絡するか、参加しては進行中の作業です。満の足しています。 バグや提のハンドブックは進行中の作業です。いくものハンドブックは進行中の作業です。があります。 HAL 用されのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。で最も単な方法が求められました。純なパーツを記述します。
な GUIツールを送信してくは進行中の作業です。 HALMETER です。 これは進行中の作業です。、便利な FLUKE マルを送信してくチメーター（または進行中の作業です。古いいタイマーのハンドブックは進行中の作業です。
場合は、は進行中の作業です。 SIMPSON アナのロビーでログメーター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と同等のハンドブックは進行中の作業です。 HAL である場合は、非常に連絡するか、参加して単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なプログラムのメンバーに連絡するか、参加してです。
　再び SIGGEN コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されして、ハルを送信してくメーターを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。します。 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、終えたばか
りのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、保存のユーザーインターフェースとしたファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして SIGGEN を手伝うことができる場合は、ロードできます。 そうでない場合は、は進行中の作業です。、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と
同じように連絡するか、参加してロードできます。

halrun
halcmd: loadrt siggen
halcmd: loadrt threads name1=test-thread period1=1000000
halcmd: addf siggen.0.update test-thread
halcmd: start
halcmd: setp siggen.0.amplitude 5

このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで、SIGGEN コンポーネントがロードされて実行されています。 ハルを送信してくメーターを手伝うことができる場合は、始するために、結果としてめる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提
が来ました。ました。
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてハルを送信してくメーター

halcmd: loadusr halmeter
最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して表示される場合は、ウィンドウは進行中の作業です。、[プローブする場合は、アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。選択されまし]ウィンドウです。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-101

　このハンドブックは進行中の作業です。ダイアログに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。タブがあります。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。タブに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピン
が表示されます。 2 つ目を集めたは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、表示し、3 つ目を集めたは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、表示します。
最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してピン SIGGEN.0.COSINE を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしたいのハンドブックは進行中の作業です。で、それを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してから[閉じているすべての接点を使用します。じる場合は、]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リッ
クは進行中の作業です。します。 プローブ選択されましダイアログが閉じているすべての接点を使用します。じ、メーターは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-102

　メーターのハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[選択されまし]ボタンを手伝うことができる場合は、押すかして[プローブする場合は、アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。選択されまし]ウィンド
ウに連絡するか、参加して戻ると、ります。

SIGGEN が余弦波を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、と、値が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。がわかります。 HALMETER は進行中の作業です。、1秒間が経つにつれてに連絡するか、参加して約しています。 5回りまたは反
表示を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのします。 ハルを送信してくメーターを手伝うことができる場合は、シャットダウンする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、だけで
す。
　一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。ピン、信してく号すべてを外部とリンクする、または進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、場合は、は進行中の作業です。、より多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ハルを送信してくメーターを手伝うことができる場合は、
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてできます。 ハルを送信してくメーターウィンドウは進行中の作業です。意が作成されました。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な的ライセンシーであるに連絡するか、参加して非常に連絡するか、参加して小さな改善を要求さくしたのハンドブックは進行中の作業です。で、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してたくさんのハンドブックは進行中の作業です。
ウィンドウを手伝うことができる場合は、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して表示できます。
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12.4.4 Stepgen の変更例
　これまで、ロードした HAL コンポーネントは進行中の作業です。 1 つだけでした。 しかし、HAL のハンドブックは進行中の作業です。背後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してある場合は、全に機体
的ライセンシーであるな考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、え方は進行中の作業です。、複雑ではなく、妥協する必要はありません。なシステムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して、多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なコンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードして接
続するためのコードを作成しました。できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことです。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されします。
　このハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい例としては、のハンドブックは進行中の作業です。作成されました。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、白になりました。紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。から始するために、結果としてめたいと思います。います。 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。 1 つを手伝うことができる場合は、終
了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたばかりのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。し、RTAPI および HAL ライブラリを手伝うことができる場合は、再
ロードする場合は、必要があります。

halcmd: exit

1.1.1.1 コンポーネントの歴史インストール
　次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ステップパルを送信してくスジェネレータコンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードします。 このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネン
トのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、な説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、インテグレータマニュアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 STEPGEN セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。して
ください。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、STEPGEN のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。制御するタイプを手伝うことができる場合は、使用されします。 今のハンドブックは進行中の作業です。ところ、詳細については、を手伝うことができる場合は、ス
キップして、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行する場合は、だけです。

halrun
halcmd: loadrt stepgen step_type=0,0 ctrl_type=v,v
halcmd: loadrt siggen
halcmd: loadrt threads name1=fast fp1=0 period1=50000 name2=slow period2=1000000

　最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ステップジェネレーターを手伝うことができる場合は、ロードし、どちらもステッピングタイ
プ 0 を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、ように連絡するか、参加して構成されました。されています。2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。旧友ののハンドブックは進行中の作業です。 SIGGEN を手伝うことができる場合は、ロードし、3

番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。スレッドを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 1ミリ秒。 高速スレッドは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて関である米国国立標準技術研究所
数を手伝うことができる場合は、サポートしていません。
以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、HALCMDSHOW を手伝うことができる場合は、使用されして HAL を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのできます。 今回りまたは反は進行中の作業です。、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。よりもは進行中の作業です。る場合は、か
に連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメーターがあります。

halcmd: show pin
Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
4 float IN 1 siggen.0.amplitude
4 bit OUT FALSE siggen.0.clock
4 float OUT 0 siggen.0.cosine
4 float IN 1 siggen.0.frequency
4 float IN 0 siggen.0.offset
4 float OUT 0 siggen.0.sawtooth
4 float OUT 0 siggen.0.sine
4 float OUT 0 siggen.0.square
4 float OUT 0 siggen.0.triangle
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3 s32 OUT 0 stepgen.0.counts
3 bit OUT FALSE stepgen.0.dir
3 bit IN FALSE stepgen.0.enable
3 float OUT 0 stepgen.0.position-fb
3 bit OUT FALSE stepgen.0.step
3 float IN 0 stepgen.0.velocity-cmd
3 s32 OUT 0 stepgen.1.counts
3 bit OUT FALSE stepgen.1.dir
3 bit IN FALSE stepgen.1.enable
3 float OUT 0 stepgen.1.position-fb
3 bit OUT FALSE stepgen.1.step
3 float IN 0 stepgen.1.velocity-cmd
halcmd: show param
Parameters:
Owner Type Dir Value Name
4 s32 RO 0 siggen.0.update.time
4 s32 RW 0 siggen.0.update.tmax
3 u32 RW 0x00000001 stepgen.0.dirhold
3 u32 RW 0x00000001 stepgen.0.dirsetup
3 float RO 0 stepgen.0.frequency
3 float RW 0 stepgen.0.maxaccel
3 float RW 0 stepgen.0.maxvel
3 float RW 1 stepgen.0.position-scale
3 s32 RO 0 stepgen.0.rawcounts
3 u32 RW 0x00000001 stepgen.0.steplen
3 u32 RW 0x00000001 stepgen.0.stepspace
3 u32 RW 0x00000001 stepgen.1.dirhold
3 u32 RW 0x00000001 stepgen.1.dirsetup
3 float RO 0 stepgen.1.frequency
3 float RW 0 stepgen.1.maxaccel
3 float RW 0 stepgen.1.maxvel
3 float RW 1 stepgen.1.position-scale
3 s32 RO 0 stepgen.1.rawcounts
3 u32 RW 0x00000001 stepgen.1.steplen
3 u32 RW 0x00000001 stepgen.1.stepspace
3 s32 RO 0 stepgen.capture-position.time
3 s32 RW 0 stepgen.capture-position.tmax
3 s32 RO 0 stepgen.make-pulses.time
3 s32 RW 0 stepgen.make-pulses.tmax
3 s32 RO 0 stepgen.update-freq.time
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3 s32 RW 0 stepgen.update-freq.tmax

12.4.4.1 ピンと信号の歴史接続
　私の構成たちが持ちました。っている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、2 ステップのハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくス発生し続けました。器がと信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がです。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、2 つのハンドブックは進行中の作業です。コ
ンポーネントを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 HAL 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 2 ステップのハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくス発生し続けました。器がが機械のオペレーターが操作する
のハンドブックは進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、駆動され、している場合は、と仮定しました。します。 テーブルを送信してくを手伝うことができる場合は、円で動され、かしたい。 これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
X軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してコサイン信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、送信してくし、Y軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加してサイン信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、送信してくします。 SIGGEN モジュールを送信してくは進行中の作業です。サイ
ンとコサインを手伝うことができる場合は、作成されました。しますが、モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ワイヤーが必要です。 
HAL では進行中の作業です。、ワイヤは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクすると呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 それらを手伝うことができる場合は、 2 つ作成されました。する場合は、必要があります。 これらは進行中の作業です。
任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。で呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことができます。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、X-VEL と Y-VEL に連絡するか、参加してなります。 信してく号すべてを外部とリンクする X-

VELIS は進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がのハンドブックは進行中の作業です。余弦出力から第 1 ステップパルを送信してくス発生し続けました。器がのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。入力まで実行する場合は、こ
とを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ステップは進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がのハンドブックは進行中の作業です。出力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ことです。
 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、NET コマンドを手伝うことができる場合は、使用されします。
NET COMMAND

halcmd: net X-vel <= siggen.0.cosine
NET コマンドのハンドブックは進行中の作業です。効になっていません。果を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。表示します。

halcmd: show sig
Signals:
Type Value Name (linked to)
float 0 X-vel <== siggen.0.cosine

 信してく号すべてを外部とリンクするが 1 つまたは進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、場合は、、SHOW コマンドは進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクする名のハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ピ
ンを手伝うことができる場合は、一覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常の表示します。 矢印は進行中の作業です。データフローのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、示しています。このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、データは進行中の作業です。ピ
ン SIGGEN.0.COSINE から信してく号すべてを外部とリンクする X-VEL に連絡するか、参加して流れます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、X-VEL を手伝うことができる場合は、ステップパルを送信してくスジェネレー
タのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。しましょう。

halcmd: net X-vel => stepgen.0.velocity-cmd
　Y軸の移動を協調制御できます。信してく号すべてを外部とリンクする Y-VEL を手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、こともできます。 これは進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がのハンドブックは進行中の作業です。正弦波出力から 2番目を集めた
のハンドブックは進行中の作業です。ステップのハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくス発生し続けました。器がのハンドブックは進行中の作業です。入力まで実行する場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドは進行中の作業です。、
2 つのハンドブックは進行中の作業です。 NET コマンドが X-VEL に連絡するか、参加して対して実行したことを手伝うことができる場合は、 1 行で実行します。

halcmd: net Y-vel siggen.0.sine => stepgen.1.velocity-cmd
それでは進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするとそれに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、ピンを手伝うことができる場合は、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して見したのはそこでした。てみましょう。

halcmd: show sig
Signals:
Type Value Name (linked to)
float 0 X-vel <== siggen.0.cosine
==> stepgen.0.velocity-cmd
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Float  0 Y-vel <== siggen.0.sine
==> stepgen.1.velocity-cmd

　SHOW SIG コマンドを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、データが HAL を手伝うことができる場合は、どのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して流れる場合は、かが正確に連絡するか、参加してわかりま
す。 たとえば、X-VEL 信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。ピン SIGGEN.0.COSINE から送信してくされ、ピン STEPGEN.0.VELOCITY-

CMD に連絡するか、参加して送信してくされます。

12.4.4.2 リアルタイム停止スイッチ実行の歴史設定-スレッドと関数の読み取り
　ワイヤーを手伝うことができる場合は、流れる場合は、データに連絡するか、参加してついて考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、える場合は、と、ピンと信してく号すべてを外部とリンクするがかなり理解しておく必要のある重要なユーザーしやすくなります。
スレッドと関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。もう少なくともし難しさが明白になりました。しいです。 関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加して物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ事を手伝うことができる場合は、成されました。し遂げるコンピューげる場合は、コンピュー
ター命令するが含まれています。まれています。 スレッドは進行中の作業です。、必要なときに連絡するか、参加してこれらのハンドブックは進行中の作業です。命令するを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ために連絡するか、参加して使
用されされる場合は、方法が求められました。です。 まず、私の構成たちが利用されできる場合は、機能しなくなったを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう。

halcmd: show funct
Exported Functions:
Owner CodeAddr Arg FP Users Name
00004 f9992000 fc731278 YES 0 siggen.0.update
00003 f998b20f fc7310b8 YES 0 stepgen.capture-position
00003 f998b000 fc7310b8 NO 0 stepgen.make-pulses
00003 f998b307 fc7310b8 YES 0 stepgen.update-freq

　一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して、各ドライブには、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントを手伝うことができる場合は、参照してください。して、そのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったが何を手伝うことができる場合は、する場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、
必要があります。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、関である米国国立標準技術研究所数 SIGGEN.0.UPDATE を手伝うことができる場合は、使用されして、信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのし
ます。 実行される場合は、たびに連絡するか、参加して、サイン、コサイン、トライアングルを送信してく、およびスクは進行中の作業です。エアのハンドブックは進行中の作業です。出力のハンドブックは進行中の作業です。
値が計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。されます。 スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりな信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューで実行する場合は、必要がありま
す。

他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、ステップパルを送信してくスジェネレータに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連しています。
　最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 STEPGEN.CAPTURE_POSITION は進行中の作業です。、位置されます。フィードバックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して使用されされます。 生し続けました。成されました。され

たステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、カウントする場合は、内部カウンタのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、キャプチャします。 ステップのハンドブックは進行中の作業です。欠です。落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがで
がないと仮定しました。する場合は、と、このハンドブックは進行中の作業です。カウンターは進行中の作業です。モーターのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、示します。

　ステップパルを送信してくスジェネレータのハンドブックは進行中の作業です。主な機能しなくなったは進行中の作業です。 STEPGEN.MAKE_PULSES です。 MAKE_PULSES

が実行される場合は、たびに連絡するか、参加して、ステップを手伝うことができる場合は、実行する場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてかどうかが決定しました。され、実行される場合は、場合は、は進行中の作業です。、そ
れに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて出力が設定しました。されます。 スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりなステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、可能しなくなったな限など、り頻繁に使用されるキーボードショートカットを次の表に示します。に連絡するか、参加して実
行する場合は、必要があります。 MAKE_PULSES は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して高速に連絡するか、参加して実行する場合は、必要がある場合は、ため、高度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して最
適化し、スクリプトを作成するための多くの試みされており、わずかな計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。しか実行しません。 他の国における登録商標です。とは進行中の作業です。異なります。なり、浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて演算します。は進行中の作業です。必要
ありません。

　最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数 STEPGEN.UPDATE-FREQ は進行中の作業です。、周波数コマンドが変更する許可された場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み実行す
る場合は、必要がある場合は、スケーリングやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、実行する場合は、役割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これを手伝うことができる場合は、果たします。
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　このハンドブックは進行中の作業です。例としては、でこれが意が作成されました。味を持ちました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、SIGGEN.0.UPDATE を手伝うことができる場合は、適度の成功を収めたものもありました。な速度の成功を収めたものもありました。で実行して、サイン値と
コサイン値を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ことです。 SIGGEN.0.UPDATE を手伝うことができる場合は、実行した直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、
STEPGEN.UPDATE_FREQ を手伝うことができる場合は、実行して、新しいバージョンのしい値を手伝うことができる場合は、ステップパルを送信してくスジェネレーターに連絡するか、参加してロードし
ます。 最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりなパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して、STEPGEN.MAKE_PULSES を手伝うことができる場合は、できる場合は、だけ速く実行
する場合は、必要があります。 位置されます。フィードバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されしないため、STEPGEN.CAPTURE_POSITION

を手伝うことができる場合は、実行する場合は、必要は進行中の作業です。まったくありません。
　関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、スレッドに連絡するか、参加して追加してして実行します。 各ドライブには、スレッドは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。で実行されます。 利

用され可能しなくなったなスレッドを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう。
halcmd: show thread
Realtime Threads:
Period FP Name ( Time, Max-Time )
996980 YES slow ( 0, 0 )
49849 NO fast ( 0, 0 )

　2 つのハンドブックは進行中の作業です。スレッドは進行中の作業です。、スレッドを手伝うことができる場合は、ロードしたときに連絡するか、参加して作成されました。されました。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速で、
ミリ秒ごとに連絡するか、参加して実行され、浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、実行できます。 SIGGEN.0.UPDATE と
STEPGEN.UPDATE_FREQ に連絡するか、参加して使用されします。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。スレッドは進行中の作業です。高速で、50 マイクは進行中の作業です。ロ秒ごとに連絡するか、参加して実
行され、浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてを手伝うことができる場合は、サポートしていません。 STEPGEN.MAKE_PULSES に連絡するか、参加して使用されします。 関である米国国立標準技術研究所数
を手伝うことができる場合は、適切なスレッドに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ADDF コマンドを手伝うことができる場合は、使用されします。 最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、指定しました。し、次は、高価なインテリジェントモーションコン
に連絡するか、参加してスレッドを手伝うことができる場合は、指定しました。します。

halcmd: addf siggen.0.update slow
halcmd: addf stepgen.update-freq slow
halcmd: addf stepgen.make-pulses fast

これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、実行した後の月曜日に開催されました。、SHOW THREAD コマンドを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。実行して、何が起こった
かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのできます。

halcmd: show thread
Realtime Threads:
Period FP Name ( Time, Max-Time )
996980 YES slow ( 0, 0 )
1 siggen.0.update
2 stepgen.update-freq
49849 NO fast ( 0, 0 )
1 stepgen.make-pulses

これで、各ドライブには、スレッドのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、関である米国国立標準技術研究所数が実行される場合は、順序を指定します。で関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が続するためのコードを作成しました。きます。
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12.4.4.3 パラメータの歴史設定
　HAL システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、準備を手伝うことができる場合は、がほぼ同じです。整する高レベルのコントローラー、つまりモーいました。ただし、まだいくつかのハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、調
整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、必要があります。デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、SIGGEN コンポーネントは進行中の作業です。+1 から-1 までスイング
する場合は、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、テーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、+1 から-1 インチ/秒まで変化し、スクリプトを作成するための多くの試みさせる場合は、
必要があります。ただし、ステップパルを送信してくスジェネレータのハンドブックは進行中の作業です。スケーリングは進行中の作業です。完全に機に連絡するか、参加して正しくあり
ません。デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、1.000 のハンドブックは進行中の作業です。入力で 1秒あたり 1 ステップのハンドブックは進行中の作業です。出力周波数を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。
 1秒あたり 1 ステップで、1秒あたり 1 インチのハンドブックは進行中の作業です。テーブルを送信してく移動され、が得られるソフトウェアとそれられる場合は、可能しなくなった性があります。は進行中の作業です。ほとんど
ありません。代わりに連絡するか、参加して、1 インチあたり 5回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。親ねねじがあり、10倍のハンドブックは進行中の作業です。マイクは進行中の作業です。ロステッピン
グで 1回りまたは反転する速度を定義するあたり 200 ステップのハンドブックは進行中の作業です。ステッパーに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、と仮定しました。しましょう。したがっ
て、ネジが 1回りまたは反転する速度を定義するする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して 2000 ステップ、1 インチ移動され、する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して 5回りまたは反転する速度を定義するかかります。つま
り、全に機体的ライセンシーであるなスケーリングは進行中の作業です。 1 インチあたり 10000 ステップです。適切な出力を手伝うことができる場合は、得られるソフトウェアとそれる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
ステップパルを送信してくスジェネレータへのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。入力に連絡するか、参加して 10000 を手伝うことができる場合は、掛けます。たとえば、ける場合は、必要があります。それがまさに連絡するか、参加して
パラメータ STEPGEN.N.VELOCITY-SCALE のハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるです。このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。両方のハンドブックは進行中の作業です。スケーリ
ングが同じである場合は、ため、両方のハンドブックは進行中の作業です。スケーリングパラメータを手伝うことができる場合は、 10000 に連絡するか、参加して設定しました。します。

halcmd: setp stepgen.0.position-scale 10000
halcmd: setp stepgen.1.position-scale 10000
halcmd: setp stepgen.0.enable 1
halcmd: setp stepgen.1.enable 1

　このハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。スケーリングは進行中の作業です。、ピン STEPGEN.0.VELOCITY-CMD が 1.000 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ステップジェ
ネレーターが 10000 パルを送信してくス/秒（10KHZ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 上記のハンドブックは進行中の作業です。モーターと
親ねねじを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。正確に連絡するか、参加して毎秒 1.000 インチで移動され、します。 これは進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。重要な
概念について説明します。を手伝うことができる場合は、示しています。スケーリングなどは進行中の作業です。可能しなくなったな限など、り低く、パス許容値が指定されていないマシンで最いレベルを送信してくで行われ、このハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。ス
テップパルを送信してくスジェネレーターで行われます。 内部信してく号すべてを外部とリンクする X-VEL は進行中の作業です。、1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。インチ単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。
テーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。であり、SIGGEN などのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、スケーリングに連絡するか、参加してついてまっ
たく認されるように、スピンドルモーターへの識していません（または進行中の作業です。気まぐれな「リアルタイム」に連絡するか、参加してしません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 親ねねじまたは進行中の作業です。モーターを手伝うことができる場合は、変更する許可した場合は、、
ステップパルを送信してくスジェネレーターのハンドブックは進行中の作業です。スケーリングパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、変更する許可します。

12.4.4.4 それをテストする実行します！
　これですべてが構成されました。され、起動され、する場合は、準備を手伝うことができる場合は、が整する高レベルのコントローラー、つまりモーいました。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、と同じように連絡するか、参加して、START コ
マンドを手伝うことができる場合は、使用されします。

halcmd: start
　何も起こらないように連絡するか、参加して見したのはそこでした。えますが、コンピューター内では進行中の作業です。、ステップパルを送信してくスジェネレー
ターがステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。ランクは進行中の作業です。アウトし、毎秒 10KHZ のハンドブックは進行中の作業です。順方向に動かすようにドライブに命令するから 10KHZ のハンドブックは進行中の作業です。逆方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して変
化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。 このハンドブックは進行中の作業です。チュートリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。半では進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。内部信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり出して実世界でモー
ターを手伝うことができる場合は、実行する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。しますが、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してそれらを手伝うことができる場合は、調べて、何が起こっている場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし
ます。
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12.4.5 Halscope

　前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して興味を持ちました。深くに入る前に、その質問に答えようとします。い信してく号すべてを外部とリンクするが生し続けました。成されました。されます。 しかし、起こる場合は、ことのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。、
ハルを送信してくメーターで見したのはそこでした。る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。速すぎます。 HAL内で何が起こっている場合は、かを手伝うことができる場合は、詳しく調べる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、オシロ
スコープが必要です。 幸いなことに、い、HAL に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 HALSCOPE と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。があります。
　HALSCOPE に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、カーネルを送信してくモジュールを送信してくとしてロードされる場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、と、GUI と表示を手伝うことができる場合は、提
供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ユーザー部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、があります。 ただし、ユーザースペース部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、は進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して部
分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。みを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ため、これに連絡するか、参加してついて心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。配する場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 また、ディレ
クは進行中の作業です。トリで初に興味を持ちました。めて HALSCOPE を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、AUTOSAVE.HALSCOPE ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくことができなかっ
たという害のハンドブックは進行中の作業です。ないメッセージが表示される場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
HALSCOPE を手伝うことができる場合は、起動され、

halcmd: loadusr halscope
halcmd: halscope: config file ’autosave.halscope’ could not be opened

　スコープのハンドブックは進行中の作業です。 GUI ウィンドウが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、すぐに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。ようなリンクは進行中の作業です。されていないリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所
数ダイアログが表示されます。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-103
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　この歴史ダイアログで動作は、オシロスコープの歴史サンプリングレートをテストする設定します。 今のところ、ミリの歴史ところ、ミリ
秒にに 1 回サンプリングしたいの歴史で動作、989 US スレッドをテストするゆっくり速度クリックし、乗数の読み取りをテストする 1 の歴史ままにし
ます。また、レコード長プローブをテストする 4000 サンプルの歴史ままにして高速レートを変更する、一度に最大 4つの歴史チャネルをテストする使用で動作きる
ようにします。 スレッドをテストする選択された平面して高速レートを変更する[OK]OK]]をテストするクリックすると、ダイアログが失われたとき消え、スコープウィンえ、スコープウィン
ドウは次のエラーの歴史図の歴史ようになり速度ます。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-104

1.1.1.1 スコーププローブをテストする接続する
　このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで、HALSCOPE を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、準備を手伝うことができる場合は、が整する高レベルのコントローラー、つまりモーいました。 サンプルを送信してくレートとレコード長し続けるにつれて、は進行中の作業です。す
でに連絡するか、参加して選択されましされている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップは進行中の作業です。何を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、べきかを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、ことです。 これは進行中の作業です。、
仮想スコーププローブを手伝うことができる場合は、 HAL に連絡するか、参加してフックは進行中の作業です。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同じです。 HALSCOPE に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 16 のハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくが
ありますが、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して使用されできる場合は、数は進行中の作業です。レコードのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さに連絡するか、参加してよって異なります。なります。レコードに連絡するか、参加して使用されで
きる場合は、メモリは進行中の作業です。約しています。 16,000 サンプルを送信してくに連絡するか、参加して固定しました。されている場合は、ため、チャネルを送信してくが多くの人がコードの小さな改善を要求いほどレコードが短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。
くなります。
　チャンネルを送信してくボタンは進行中の作業です。、HALSCOPE画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部に連絡するか、参加してあります。 ボタン 1 を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコン
のハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して示すような[チャネルを送信してくソースのハンドブックは進行中の作業です。選択されまし]ダイアログが表示されます。 このハンドブックは進行中の作業です。ダイアログは進行中の作業です。、
HALMETER で使用されされる場合は、ダイアログと非常に連絡するか、参加してよく似デカルトシステムの回転単位ています。 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して定しました。義するしたシグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへの
したいのハンドブックは進行中の作業です。で、[シグナのロビーでルを送信してく]タブを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、ダイアログに連絡するか、参加して HAL内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。シグナのロビーでルを送信してくが
表示されます（このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-105

　信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、それを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、だけです。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、チャネルを送信してく 1 に連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクする X-VEL

を手伝うことができる場合は、表示する場合は、必要があります。 [信してく号すべてを外部とリンクする]タブを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してから[X-VEL]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、ダイ
アログが閉じているすべての接点を使用します。じ、チャネルを送信してくが選択されましされます。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-106

　チャネルを送信してく 1 ボタンが押すかされる場合は、と、チャネルを送信してく番号すべてを外部とリンクする 1 と名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 X-VEL がボタンのハンドブックは進行中の作業です。行のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して表示さ
れます。 そのハンドブックは進行中の作業です。ディスプレイは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して選択されましされたチャンネルを送信してくを手伝うことができる場合は、示します-画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上に連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。チャン
ネルを送信してくを手伝うことができる場合は、置されます。くことができますが、選択されましされたチャンネルを送信してくは進行中の作業です。強調表示され、垂直位置されます。やスケールを送信してく
などのハンドブックは進行中の作業です。さまざまなコントロールを送信してくは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して選択されましされたチャンネルを送信してくで機能しなくなったします。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-107

　チャネルを送信してく 2 に連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、2 ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 ダイアログが表示された
ら、[シグナのロビーでルを送信してく]タブを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。し、[Y-VEL]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 また、方形波と三角を得ることができます。波のハンドブックは進行中の作業です。出力
に連絡するか、参加してついても見したのはそこでした。ていきます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするが接続するためのコードを作成しました。されていないため、代わりに連絡するか、参加して[ピン]

タブを手伝うことができる場合は、使用されします。 チャネルを送信してく 3 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 SIGGEN.0.TRIANGLE を手伝うことができる場合は、選択されましし、チャネルを送信してく 4 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。
SIGGEN.0.SQUARE を手伝うことができる場合は、選択されましします。

12.4.5.1 最初の歴史波スタート形をテストするキャプチャする
　いくつかのハンドブックは進行中の作業です。プローブが HAL に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されたのハンドブックは進行中の作業です。で、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加していくつかのハンドブックは進行中の作業です。波形を手伝うことができる場合は、キャプチャします。
 スコープを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。[実行モード]セクは進行中の作業です。ション（右上）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。[通常]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リッ
クは進行中の作業です。します。 4000 サンプルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。レコード長し続けるにつれて、があり、1秒あたり 1000 サンプルを送信してくを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれしている場合は、た
め、HALSCOPE がバッファのハンドブックは進行中の作業です。半分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、埋めめる場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して約しています。 2秒かかります。 そのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれて、メイン画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。す
ぐ上に連絡するか、参加してある場合は、プログレスバーに連絡するか、参加してバッファのハンドブックは進行中の作業です。充填が表示されます。が表示されます。 バッファが半分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、いっぱいに連絡するか、参加して
なる場合は、と、スコープは進行中の作業です。トリガーを手伝うことができる場合は、待ちます。 まだ設定しました。していないのハンドブックは進行中の作業です。で、永遠く離れている場合、または軸を端に移動すると材料との干渉に連絡するか、参加して待ちます。 手
動され、でトリガーする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、右上のハンドブックは進行中の作業です。[トリガー]セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加してある場合は、[強制]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。
バッファがいっぱいに連絡するか、参加してなる場合は、残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、が表示されたら、キャプチャされた波形が画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して表示
されます。 結果は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-108

　下で、このドキュメントをコピー、配布、および部のハンドブックは進行中の作業です。[選択されましされたチャネルを送信してく]ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、紫と紫色の線で示されているように。のハンドブックは進行中の作業です。トレースが現します。在選択されましされている場合は、チャネルを送信してく
4 であり、ピン SIGGEN.0.SQUARE のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示している場合は、ことを手伝うことができる場合は、示しています。 チャネルを送信してくボタン
1〜3 を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。トレースを手伝うことができる場合は、強調表示してみてください。

12.4.5.2 垂直方向の歴史調整
　4 つすべてが互に接続できるモジュールいに連絡するか、参加して重なり合は、っている場合は、ため、トレースを手伝うことができる場合は、区別を停止します。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。かなり困難しさが明白になりました。です。 こ
れを手伝うことができる場合は、修正する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。右側に連絡するか、参加してある場合は、ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。垂直コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします。 これら
のハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくは進行中の作業です。、現します。在選択されましされている場合は、チャネルを送信してくに連絡するか、参加して作用されします。 ゲインを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ときは進行中の作業です。、
それが広く使用されているエンい範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、カバーしている場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。実際ののハンドブックは進行中の作業です。スコープとは進行中の作業です。異なります。なり、こ
れは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して小さな改善を要求さい（ピコ単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から非常に連絡するか、参加して大きい（テラ単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所までのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、表示でき
ます。 位置されます。コントロールを送信してくは進行中の作業です。、表示されたトレースを手伝うことができる場合は、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。高さだけ上下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して移動され、します。 よ
り大きな調整する高レベルのコントローラー、つまりモーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、オフセットボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-109

12.4.5.3 トリガー
　[強制]ボタンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことは進行中の作業です。、スコープを手伝うことができる場合は、トリガーする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。かなり満の足しています。 バグや提のハンドブックは進行中の作業です。いく方法が求められました。で
は進行中の作業です。ありません。 実際ののハンドブックは進行中の作業です。トリガーを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、右下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。[ソース]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 
[トリガーソース]ダイアログがポップアップ表示されます。これは進行中の作業です。、現します。在接続するためのコードを作成しました。されている場合は、す
べてのハンドブックは進行中の作業です。プローブのハンドブックは進行中の作業です。リストです。 トリガーに連絡するか、参加して使用されする場合は、プローブを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して選択されましします。 
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、チャネルを送信してく 3 のハンドブックは進行中の作業です。三角を得ることができます。波を手伝うことができる場合は、使用されします。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-110

　トリガーソースを手伝うことができる場合は、設定しました。した後の月曜日に開催されました。、右端と出力端からに連絡するか、参加してある場合は、[トリガー]ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。スライダーを手伝うことができる場合は、使用されして、
トリガーレベルを送信してくとトリガー位置されます。を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーできます。 レベルを送信してくは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。上から下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーでき、ス

828



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

ライダーのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して表示されます。 位置されます。は進行中の作業です。、レコード全に機体内のハンドブックは進行中の作業です。トリガーポイントのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。です。 
スライダーを手伝うことができる場合は、完全に機に連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげる場合は、と、トリガーポイントは進行中の作業です。レコードのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してあり、HALSCOPE は進行中の作業です。ト
リガーポイントのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して何が起こったかを手伝うことができる場合は、表示します。 スライダーが完全に機に連絡するか、参加して上に連絡するか、参加してある場合は、とき、
トリガーポイントは進行中の作業です。レコードのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加してあり、トリガーされた後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して何が起こったかを手伝うことができる場合は、表示しま
す。 トリガーポイントは進行中の作業です。、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上のハンドブックは進行中の作業です。進行状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加して垂直線からの逸脱がとして表示されます。 トリ
ガーレベルを送信してく表示のハンドブックは進行中の作業です。すぐ下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してある場合は、ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、トリガーのハンドブックは進行中の作業です。極性があります。を手伝うことができる場合は、変更する許可できます。
　垂直方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくとトリガーを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーしたのハンドブックは進行中の作業です。で、スコープのハンドブックは進行中の作業です。表示は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してな
ります。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-111

12.4.5.4 水平方向の歴史調整
　波形のハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、詳しく見したのはそこでした。る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が上部のハンドブックは進行中の作業です。ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してスライダーを手伝うことができる場合は、使用されして波形を手伝うことができる場合は、水平方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して
拡大し、位置されます。スライダーを手伝うことができる場合は、使用されしてズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してした波形のハンドブックは進行中の作業です。どのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、表示する場合は、かを手伝うことができる場合は、決定しました。します。
ただし、波形を手伝うことができる場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。に連絡するか、参加して拡張を試すことが提する場合は、だけでは進行中の作業です。不十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な場合は、があり、サンプリングレートを手伝うことができる場合は、上げる場合は、
必要があります。 たとえば、このハンドブックは進行中の作業です。例としては、で生し続けました。成されました。されている場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしたい
と思います。います。 ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さは進行中の作業です。わずか 50US である場合は、ため、1KHZ でのハンドブックは進行中の作業です。サンプリングは進行中の作業です。
十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な速度の成功を収めたものもありました。では進行中の作業です。ありません。 サンプルを送信してくレートを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、サンプルを送信してく数とサンプルを送信してくレー
トを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、[サンプルを送信してくレートのハンドブックは進行中の作業です。選択されまし]ダイアログを手伝うことができる場合は、表示します
（図は、ステッピングモーターを備えた典型的な）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、50 US スレッドを手伝うことができる場合は、高速でクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。これに連絡するか、参加してより、約しています。 20KHZ のハンドブックは進行中の作業です。
サンプルを送信してくレートが得られるソフトウェアとそれられます。 これで、約しています。 4秒に連絡するか、参加して相当する場合は、データを手伝うことができる場合は、表示する場合は、代わりに連絡するか、参加して、1 つ
のハンドブックは進行中の作業です。レコードは進行中の作業です。 20KHZ で 4000 サンプルを送信してく、つまり約しています。 0.20秒に連絡するか、参加してなります。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-112

12.4.5.5 その歴史他のチャンネルの歴史チャンネル
　それでは進行中の作業です。、ステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。てみましょう。 HALSCOPE に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 16 チャンネルを送信してくがあります
が、このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して 4 チャンネルを送信してくしか使用されしていません。これ以上チャネルを送信してくを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
に連絡するか、参加して、いくつかを手伝うことができる場合は、オフに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。チャネルを送信してく 2 ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してから、[垂直]

ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部に連絡するか、参加してある場合は、[チャンオフ]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、チャネルを送信してく 3 を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。
し、オフに連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、は進行中の作業です。オフに連絡するか、参加してして、チャネルを送信してく 4 に連絡するか、参加してついても同じように連絡するか、参加してします。チャネ
ルを送信してくがオフに連絡するか、参加してなっていても、接続するためのコードを作成しました。先を手伝うことができる場合は、記憶し、終了する前にこれらを復元することです。 している場合は、ため、トリガーソースとしてチャネルを送信してく 3 を手伝うことができる場合は、
引き起こします。き続するためのコードを作成しました。き使用されします。新しいバージョンのしいチャネルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、チャネルを送信してく 5 を手伝うことができる場合は、選択されましし、ピン
STEPGEN.0.DIR を手伝うことができる場合は、選択されまししてから、チャネルを送信してく 6 を手伝うことができる場合は、選択されましし、STEPGEN.0.STEP を手伝うことができる場合は、選択されましします。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、
実行モード NORMAL を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してスコープを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、水平ズからの初期のスポンサーシップによりームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、 1目を集めた盛りの数です（数字が大きいことに注意してください）。 りあたり 5ミリ
秒に連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。速度の成功を収めたものもありました。コマンド（チャネルを送信してく 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所がゼロに連絡するか、参加して近くにありますづくと、ステップパルを送信してくスが遅くなり、動きが長くなる可能性くな
り、方向に動かすようにドライブに命令するピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みして、ステップパルを送信してくスが再び速くなります。速度の成功を収めたものもありました。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試み
を手伝うことができる場合は、よりよく確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ために連絡するか、参加して、チャネルを送信してく 1 のハンドブックは進行中の作業です。ゲインを手伝うことができる場合は、 1目を集めた盛りの数です（数字が大きいことに注意してください）。 りあたり約しています。 20ミリに連絡するか、参加して増やすこと
を手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。結果は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-113

12.4.5.6 その歴史他のチャンネルの歴史サンプル
より多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくを手伝うことができる場合は、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して記録する場合は、場合は、は進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してで再起動され、し、キャプチャする場合は、サ
ンプルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、示す数値引き起こします。数を手伝うことができる場合は、使用されして HALSCOPE を手伝うことができる場合は、ロードします。

halcmd: loadusr halscope 80000

　SCOPE_RT コンポーネントがまだロードされていない場合は、、HALSCOPE は進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、ロードし、
合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。 80000 のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくを手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ため、一度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して 4 つのハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくを手伝うことができる場合は、サンプリングする場合は、と、チャ
ネルを送信してくごとに連絡するか、参加して 20000 のハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくが存のユーザーインターフェースと在します。 （SCOPE_RT がすでに連絡するか、参加してロードされている場合は、場合は、、
HALSCOPEへのハンドブックは進行中の作業です。数値引き起こします。数は進行中の作業です。効になっていません。果がありません）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

12.5 一般的な機械情報なユーザーコンセプトリファレンス
12.5.1 一般的な機械情報なユーザーコンセプト命名規則

　一貫したタイムラインですべてを必した命名規則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加してより、HAL がは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して使いやすくなります。 たとえば、すべてのハンドブックは進行中の作業です。エンコー
ダドライバが同じものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのした場合は、 ピンのハンドブックは進行中の作業です。セットと同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字けて、ある場合は、タイプのハンドブックは進行中の作業です。エンコー
ダドライバから別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。タイプに連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して変更する許可できる場合は、ように連絡するか、参加してします。 残りのステップを完了してから、構成を使用して念について説明します。ながら、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。オープンソー
スプロジェクは進行中の作業です。トと同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、HAL は進行中の作業です。設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されたものハンドブックは進行中の作業です。と単な方法が求められました。純なパーツを記述します。に連絡するか、参加して進化し、スクリプトを作成するための多くの試みしたものハンドブックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせです。 結果
として、 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。矛盾があります。があります。 このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りを手伝うことができる場合は、定しました。義するする場合は、ことでそのハンドブックは進行中の作業です。問
題でした。この時までに、に連絡するか、参加して対処しようとしますが、おそらく すべてのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくがそれらに連絡するか、参加して従って使用されうように連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なされる場合は、まで
しばらくお待ちください。
　HALCMD およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最レベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HALユーティリティは進行中の作業です。、HAL名を手伝うことができる場合は、内部構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーのハンドブックは進行中の作業です。ない単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。エ
ンティティとして扱う必要があります（います。 ただし、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。暗黙のキーのハンドブックは進行中の作業です。構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーがあります。 たとえ
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ば、ボードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったブロックは進行中の作業です。があり、各ドライブには、ブロックは進行中の作業です。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくがあり、各ドライブには、チャネルを送信してく
に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。ピンがあります。 これに連絡するか、参加してより、ディレクは進行中の作業です。トリツリーに連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位た構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーに連絡するか、参加してなります。 
HALCMD は進行中の作業です。ツリー構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識しませんが、命名規則のため、機械が要求された送りを手伝うことができる場合は、適切に連絡するか、参加して選択されましする場合は、と、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、アイテムのメンバーに連絡するか、参加してがグ
ルを送信してくープ化し、スクリプトを作成するための多くの試みされます（名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっべ替えるえられる場合は、ため）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 さらに連絡するか、参加して、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が必要な情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、場合は、、
そのハンドブックは進行中の作業です。ような構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーを手伝うことができる場合は、認されるように、スピンドルモーターへの識する場合は、ように連絡するか、参加して高レベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。できます。 これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。
HAL コンポーネントが次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してくに連絡するか、参加して従って使用されう必要があります。
 ドット（「。」）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、雇用されのハンドブックは進行中の作業です。レベルを送信してくを手伝うことができる場合は、区切ります。 これは進行中の作業です。、ファイルを送信してく名のハンドブックは進行中の作業です。スラッシュ（“ /”）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

に連絡するか、参加して似デカルトシステムの回転単位ています。
 ハイフン（「-」）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、階層の同じレベルにある単語またはフィールドを区切ります。のハンドブックは進行中の作業です。同じレベルを送信してくに連絡するか、参加してある場合は、単な方法が求められました。語を提案し、または進行中の作業です。フィールを送信してくドを手伝うことができる場合は、区切ります。
 HAL コンポーネントでは進行中の作業です。、アンダースコアや「MIXEDCASE」を手伝うことができる場合は、使用されしないでください。
 名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。小さな改善を要求文字と数字のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、使用されしてください。

12.5.2 ハードウェアドライバーの変更命名規則
12.5.3 ピン/パラメータ名

ハードウェアドライバーは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、ピンまたは進行中の作業です。パラメーター名を手伝うことができる場合は、構成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して 5 つ
のハンドブックは進行中の作業です。フィールを送信してくド（3 つのハンドブックは進行中の作業です。レベルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。

<device-name>.<device-num>.<io-type>.<chan-num>.<specific-name>
個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。フィールを送信してくドは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
<return>DEVICE-NAME>

ドライバーが使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしたデバイス。 これは進行中の作業です。ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ある場合は、種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。のハンドブックは進行中の作業です。イン
ターフェースボードですが、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。可能しなくなった性があります。もあります。
<return>DEVICE-NUM>

コンピュータに連絡するか、参加して複数のハンドブックは進行中の作業です。サーボボード、パラレルを送信してくポート、または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアデバイ
スを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、ことができます。 デバイス番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。デバイスを手伝うことができる場合は、識別を停止します。します。 デ
バイス番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 0 から始するために、結果としてまり、増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、します。
<return>IO-TYPE>

ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。デバイスは進行中の作業です。、複数のハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。 I / O を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なパラレルを送信してくポートでさえ、
デジタルを送信してく入力とデジタルを送信してく出力のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えています。 より複雑ではなく、妥協する必要はありません。なボードに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、デジタルを送信してく入
力と出力、エンコーダカウンター、PWM または進行中の作業です。ステップパルを送信してくスジェネレーター、アナのロビーでログ-

デジタルを送信してくコンバーター、デジタルを送信してく-アナのロビーでログコンバーター、または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。独自のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったがあ
ります。 I / O タイプは進行中の作業です。、ピンまたは進行中の作業です。パラメータが関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられている場合は、 I / O のハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類を手伝うことができる場合は、識別を停止します。す
る場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 理想的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、同じ I / O タイプを手伝うことができる場合は、実装にする場合は、ドライバーは進行中の作業です。、デバイス
が大きく異なります。なる場合は、場合は、でも、一貫したタイムラインですべてを必したピンとパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。セットと同じ動され、作を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、必要
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があります。 たとえば、デバイスに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、HAL のハンドブックは進行中の作業です。内部から見したのはそこでした。た場合は、、すべてのハンドブックは進行中の作業です。デジタ
ルを送信してく入力は進行中の作業です。同じように連絡するか、参加して動され、作する場合は、必要があります。
<return>CHAN-NUM>

事実上すべてのハンドブックは進行中の作業です。 I / O デバイスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。複数のハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくがあり、チャネルを送信してく番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。うちのハンドブックは進行中の作業です。 1 つ
を手伝うことができる場合は、識別を停止します。します。 デバイス番号すべてを外部とリンクすると同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、チャネルを送信してく番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。ゼロから始するために、結果としてまり、増分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、します。3複
数のハンドブックは進行中の作業です。デバイスがインストールを送信してくされている場合は、場合は、、追加してのハンドブックは進行中の作業です。デバイスのハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してく番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。ゼロから始するために、結果として
まります。 チャネルを送信してく番号すべてを外部とリンクするが 9 より大きい場合は、は進行中の作業です。、チャネルを送信してく番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 2桁の数字に注意してくださいに連絡するか、参加してし、ソート順を手伝うことができる場合は、維持ちました。
する場合は、ために連絡するか、参加して 10未満ののハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加しては進行中の作業です。先行ゼロを手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、必要があります。 一部のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
複数のハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくに連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、ピンやパラメータがあります。 たとえば、PWM ジェネレー
ターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。独立した「デューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してく」入力を手伝うことができる場合は、持ちました。つ 4 つのハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくがありますが、
4 つのハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくすべてを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。「周波数」パラメーターがあります（ハードウェア
のハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加してよる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 周波数パラメータは進行中の作業です。、チャネルを送信してく番号すべてを外部とリンクするとして「0-3」を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があり
ます。
<return>SPECIFIC-NAME>

個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 I / O チャネルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL ピンが 1 つだけ関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられている場合は、場合は、がありますが、ほ
とんどのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、複数のハンドブックは進行中の作業です。ピンが関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられています。 たとえば、デジタルを送信してく入力に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。
ピンがあり、1 つは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理ピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。であり、もう 1 つは進行中の作業です。同じものハンドブックは進行中の作業です。が反を見つけることは難し転する速度を定義するされています。 これ
に連絡するか、参加してより、コンフィギュレータは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブハイ入力とアクは進行中の作業です。ティブロー入力のハンドブックは進行中の作業です。どちらかを手伝うことができる場合は、選択されまし
できます。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。 IO タイプに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ドライバーが実装にする場合は、必要のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ピンとパラメー
ターのハンドブックは進行中の作業です。標です。準セット（「正規インターフェース」と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所があります。 カノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているニカルを送信してくイン
ターフェイスに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、カノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているニカルを送信してくデバイスインターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。章では、で説明したこのペーパーを参照してください。しています。
例としては、
MOTENC.0.ENCODER.2.POSITION

-最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 MOTENC ボード上のハンドブックは進行中の作業です。 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダチャネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。出力。
STG.0.DIN.03.IN

—最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 SERVO-TO-GO ボードのハンドブックは進行中の作業です。 4番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してく入力のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。。
PPMC.0.PWM.00-03.FREQUENCY

-最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 PICOSYSTEMS PPMC ボードのハンドブックは進行中の作業です。 PWM チャネルを送信してく 0〜3 に連絡するか、参加して使用されされる場合は、搬送周波数。

12.5.4 関する考慮事項数名
　ハードウェアドライバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。通常、ハードウェアを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてって HAL ピンを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。
と、HAL ピンからのハンドブックは進行中の作業です。データを手伝うことができる場合は、使用されしてハードウェアに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。むものハンドブックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 2種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類のハンドブックは進行中の作業です。 HAL 機能しなくなったし
かありません。 それらは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、必要があります。
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<return>DEVICE-NAME>-<return>DEVICE-NUM>.<return>IO-TYPE>-<return>CHAN-NUM-RANGE>.READ|WRITE

<return>DEVICE-NAME>

ピンとパラメータに連絡するか、参加して使用されされる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。と同じです。
<return>DEVICE-NUM>

関である米国国立標準技術研究所数がアクは進行中の作業です。セスする場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。デバイス。
<return>IO-TYPE>

オプション。 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、ボード上のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 I / O に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスする場合は、場合は、もあれば、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。タ
イプに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。みアクは進行中の作業です。セスする場合は、場合は、もあります。 たとえば、エンコーダカウンタのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりと
デジタルを送信してく I / O のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりのハンドブックは進行中の作業です。ためのハンドブックは進行中の作業です。独立した機能しなくなったが存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、があります。 このハンドブックは進行中の作業です。ような
独立した関である米国国立標準技術研究所数が存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、<return>IO-TYPE>フィールを送信してくドは進行中の作業です。それらがアクは進行中の作業です。セスする場合は、 I / O のハンドブックは進行中の作業です。タイ
プを手伝うことができる場合は、識別を停止します。します。 単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数がボードに連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 I / O を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、場合は、、
<return>IO-TYPE>は進行中の作業です。使用されされません。

NOTE

ドライバープログラマーへの注意して使用してください。：割り当てられます：左り込むことができまみ可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がで独立していない場合でも、したスの動き。レッドで機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御ができる場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が除します。いて、異なります。なる I

/ O タイプに見つかりました個のマクロが別する方法を説明するの関数を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実装されたため、しないでください。 エンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コーダーの読み取って、複数のサブファイルのタブページを作成できます。み取りを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が中は、断し、デジタルの制御が入力を制限しないことをテストします。 注意して使用してください。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が読み取って、複数のサブファイルのタブページを作成できます。
み取り、エンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、コーダーの読み取って、複数のサブファイルのタブページを作成できます。み取りを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が再開すると標準的な問題のトラブルシューティング（が独立していない場合でも、発生する場合でも、は、すべてを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実行する単になります。 数字（一の関数を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が実
装されたため、します。

<return>CHAN-NUM-RANGE>

オプション。 <return>IO-TYPE> I / O がグルを送信してくープに連絡するか、参加して分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これされ、さまざまな機能しなくなったに連絡するか、参加してよってアクは進行中の作業です。セスさ
れる場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み使用されされます。

READ|WRITE

関である米国国立標準技術研究所数がハードウェアを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、か、ハードウェアに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。むかを手伝うことができる場合は、示します。
例としては、
MOTENC.0.ENCODER.READ

関である米国国立標準技術研究所数がハードウェアを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、か、ハードウェアに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。むかを手伝うことができる場合は、示します。—シーケンス番号のスキップはサポートされてい最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。
MOTENC ボード上のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダーを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります。

GENERIC8255.0.DIN.09-15.READ

-最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。汎用され 8255ベースのハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してく I / O ボードのハンドブックは進行中の作業です。 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。 8ビットポートを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります。
PPMC.0.WRITE

-最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 PICOSYSTEMS PPMC ボードに連絡するか、参加してすべてのハンドブックは進行中の作業です。出力（ステップジェネレーター、
PWM、DAC、およびデジタルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。みます。
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12.6 コアコンポーネント
MAN ページのハンドブックは進行中の作業です。 MOTION（9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所も参照してください。してください。
12.6.1 モーション

　これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメーターは進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して MOTMOD モジュールを送信してくに連絡するか、参加してよって作成されました。されます。 こ
のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくは進行中の作業です。、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。モーションプランナのロビーでーに連絡するか、参加して HAL インターフェースを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 基づいて構築できるため
本的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、MOTMOD は進行中の作業です。ウェイポイントのハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果としてり込む」という選択を行います。んで、モータードライブに連絡するか、参加して供されるソフトウェアを特定するための給される場合は、ジョイ
ント位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。適切に連絡するか、参加してブレンドされた制約しています。制限など、付き数字きストリームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。
　オプションで、デジタルを送信してく I / O のハンドブックは進行中の作業です。数は進行中の作業です。 NUM_DIO で設定しました。されます。 アナのロビーでログ I / O のハンドブックは進行中の作業です。数は進行中の作業です。 NUM_AIO

で設定しました。されます。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。それぞれ 4 です。
　AXIS.L および JOINT.N ’で始するために、結果としてまる場合は、ピン名とパラメーター名は進行中の作業です。、モーションコントローラー機能しなくなったに連絡するか、参加して
よって読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、更する許可新しいバージョンのされます。
　モーションは進行中の作業です。 MOTMOD コマンドでロードされます。 キンは進行中の作業です。モーションのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してロードする場合は、必要が
あります。

loadrt motmod [base_period_nsec=period] [servo_period_nsec=period]
[traj_period_nsec=period] [num_joints=[0-9] ([num_dio=1-64] num_aio=1-16]) ([  -
unlock_joints_mask=0xNN])

 BASE_PERIOD_NSEC = 50000-基づいて構築できるため本タスクは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれて（ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これは進行中の作業です。、マシンで最速のハンドブックは進行中の作業です。ス
レッドです。

NOTE

サーボが暴走しますベースの動き。のシスの動き。テムを制御する方法を下位レベルの制御がでは、通してい常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのは、BASE_PERIOD_NSEC が独立していない場合でも、 SERVO_PERIOD_NSEC よりも小さい理の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明する由から、矢印をクリックしてページを切りはあり
ません。 ソフトウェアスの動き。テップ生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が備えたマシンでのみ役立ちます。えたマシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、では、BASE_PERIOD_NSEC が独立していない場合でも、 1秒あたりの最大ステッあたりの最大スの動き。テッ
プ数を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が決定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しします。 長い行です（複数行に続くことはありませいスの動き。テップ長い行です（複数行に続くことはありませと標準的なスの動き。テップスの動き。ペースの動き。の要件に違反した場合、システムビルダーは時計回りと反時計回りを区別する方法を説明するが独立していない場合でも、ない場合でも、、絶対最大スの動き。テップレートは
BASE_PERIOD_NSECごと標準的なに見つかりました 1 スの動き。テップです。 したが独立していない場合でも、って、上記の BASE_PERIOD_NSEC は、毎秒あたりの最大ステッ 20,000 スの動き。
テップの絶対最大スの動き。テップレートを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が提供されている例のほんの一部のタブページを作成します。 カスタムタします。 50,000 NS（50 US）は、かなり控えめな値です。えめな値であることを確認してくです。 使用できます。
可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がな最小値であることを確認してくは、レイテンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、シーテスの動き。トの結果は無視されます。、必要なスの動き。テップ長い行です（複数行に続くことはありませ、お勧めします。よび側面図を指します。プロセッサー速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりました関連するしてい
ます。 低くなければなりますぎる BASE_PERIOD_NSEC を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が選択されていない限り表示されませすると標準的な、「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。予期しないリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコアルの制御がタイムを制御する方法を下位レベルの制御が遅延テストの実行中は、」メッセージ、ロック
アップ、または自発的なな再起こされるリアルタイムの問題を修正する動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、発生する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。

 SERVO_PERIOD_NSEC = 1000000-これは進行中の作業です。、ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。サーボタスクは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてです。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、
BASE_PERIOD_NSEC のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数倍に連絡するか、参加して丸める必要があります。められます。 このハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれては進行中の作業です。、ステッピングモーターを手伝うことができる場合は、ベース
に連絡するか、参加してしたシステムのメンバーに連絡するか、参加してでも使用されされます。
 これは進行中の作業です。、新しいバージョンのしいモーター位置されます。が計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。され、エラーがチェックは進行中の作業です。され、PID出力値が更する許可新しいバージョンのされる場合は、
などのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。です。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、必要は進行中の作業です。ありません。 低く、パス許容値が指定されていないマシンで最レベルを送信してく
モーションプランナのロビーでーのハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンのレートです。
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  TRAJ_PERIOD_NSEC = 100000-これは進行中の作業です。、ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。 TRAJECTORYPLANNER タスクは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてです。 
このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、SERVO_PERIOD_NSEC のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数倍に連絡するか、参加して丸める必要があります。められます。 異なります。常な運動され、学を、広く使用されているエンを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシン（ヘ
キサポッドなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、このハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、 SERVO_PERIOD_NSEC より大きくする場合は、理由でリミットスイッチをホームスイッチは進行中の作業です。ありません。

12.6.2 オプション
　必要なデジタルを送信してく I / O のハンドブックは進行中の作業です。数がデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。 4 を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、場合は、は進行中の作業です。、MOTMOD のハンドブックは進行中の作業です。ロード時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して
NUM_DIO オプションを手伝うことができる場合は、使用されして、最大 64 のハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してく I / O を手伝うことができる場合は、追加してできます。
　必要なアナのロビーでログ I / O のハンドブックは進行中の作業です。数がデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。 4 を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、場合は、は進行中の作業です。、MOTMOD のハンドブックは進行中の作業です。ロード時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して
NUM_AIO オプションを手伝うことができる場合は、使用されして、最大 16 のハンドブックは進行中の作業です。アナのロビーでログ I / O を手伝うことができる場合は、追加してできます。
　UNLOCK_JOINTS_MASK パラメーターは進行中の作業です。、ロッキングインデクは進行中の作業です。サー（通常は進行中の作業です。ロータリー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と
して使用されされる場合は、ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 マスクは進行中の作業です。ビットは進行中の作業です。ジョイ
ントを手伝うことができる場合は、選択されましします。 マスクは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 LSB は進行中の作業です。ジョイント 0 を手伝うことができる場合は、選択されましします。例としては、：UNLOCK_JOINTS_MASK

= 0X38 は進行中の作業です。ジョイント 3,4,5 を手伝うことができる場合は、選択されましします
12.6.3 Pins

　これらのハンドブックは進行中の作業です。ピン、パラメーター、および関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して MOTMOD モジュールを送信してくに連絡するか、参加してよって
作成されました。されます。

 motion.adaptive-feed -（FLOAT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所適応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも送りが M52 P1 で有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、場合は、、指令するさ
れた速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。値が乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。効になっていません。果は進行中の作業です。、NML レベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。フィードオーバーライド値と
MOTION.FEED-HOLD で乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が法が求められました。的ライセンシーであるです。 LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。バージョン 2.8 以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および、負ののハンドブックは進行中の作業です。適応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもフィード値を手伝うことができる場合は、
使用されして G コードパスを手伝うことができる場合は、逆に連絡するか、参加して実行する場合は、ことが可能しなくなったです。

 motion.analog-in-00 -（FLOAT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これらのハンドブックは進行中の作業です。ピン（構成されました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。 00、01、02、03

以上）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 M66 に連絡するか、参加してよって制御するされます。
 motion.analog-out-00 -（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これらのハンドブックは進行中の作業です。ピン（構成されました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。

00、01、02、03 以上）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 M67 または進行中の作業です。 M68 に連絡するか、参加してよって制御するされます。
 motion.coord-error -（ビット、アウト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーションがソフト制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、などのハンドブックは進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加して遭
遇する可能性のあるさまざまな状態は次のとおりです。した場合は、は進行中の作業です。 TRUE

 motion.coord-mode -（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーションが TELEOP モードでは進行中の作業です。なく、協調モードのハンドブックは進行中の作業です。
場合は、は進行中の作業です。 TRUE

 motion.current-vel -（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ユーザー単な方法が求められました。位/秒でのハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく速度の成功を収めたものもありました。。
 motion.digital-in-00 -（ビット、入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これらのハンドブックは進行中の作業です。ピン（構成されました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。

00、01、02、03 以上）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 M62-65 に連絡するか、参加してよって制御するされます。
 motion.digital-out-00 -（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これらのハンドブックは進行中の作業です。ピン（構成されました。されている場合は、場合は、は進行中の作業です。

00、01、02、03 以上）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 M62-65 に連絡するか、参加してよって制御するされます。
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 motion.distance-to-go -（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所現します。在のハンドブックは進行中の作業です。移動され、で残りのステップを完了してから、構成を使用してっている場合は、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。。
 motion.enable -（ビット、イン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所このハンドブックは進行中の作業です。ビットが FALSE に連絡するか、参加して駆動され、される場合は、と、モーションが停止された、またはまったく機能しなくなった

し、マシンは進行中の作業です。マシンオフ状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。に連絡するか、参加してなり、オペレーターに連絡するか、参加してメッセージが表示されます。 通常のハンドブックは進行中の作業です。動され、
作のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。ビットを手伝うことができる場合は、 TRUE に連絡するか、参加して駆動され、します。

 motion.feed-hold - (bit, in) When Feed Stop Control is enabled with M53 P1, and this bit

is TRUE, the feed rate is set to 0.

 motion.feed-inhibit -（BIT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所このハンドブックは進行中の作業です。ビットが TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、送り速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加して設定しました。されます。
これは進行中の作業です。、スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップにより移動され、中の作業です。、移動され、が終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、まで遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッします。

 motion.in-position -（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所マシンが所定しました。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加してある場合は、場合は、は進行中の作業です。 TRUE。
 motion.motion-enabled -（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所マシンオン状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 TRUE。
 motion.motion-type -（S32、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これらのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 SRC / EMC / NML_INTF /MOTION_TYPES.H から

のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です
– 0：アイドルを送信してく（モーションなし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
– 1：トラバース 
– 2：線からの逸脱が形フィード 
– 3：アークは進行中の作業です。フィード 
– 4：工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価な 
– 5：プロービング 
– 6：回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。ス付き数字け

 motion.on-soft-limit -（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所マシンがソフト制限など、に連絡するか、参加してある場合は、場合は、は進行中の作業です。 TRUE。
 motion.probe-input -（ビット、入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所G38.N は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、使用されして、プローブがいつ

接触します。したかを手伝うことができる場合は、判別を停止します。します。 プローブ接点を合わせてが閉じているすべての接点を使用します。じている場合は、（接触します。している場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所場合は、は進行中の作業です。 TRUE、プ
ローブ接点を合わせてが開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびいている場合は、場合は、は進行中の作業です。 FALSE。

 motion.program-line -（S32、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加して行。 実行されていない場合は、、
または進行中の作業です。シングルを送信してくステップ中の作業です。に連絡するか、参加して行間が経つにつれてでゼロ。

 motion.requested-vel -（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所現します。在要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされている場合は、速度の成功を収めたものもありました。（ユーザー単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 このハンドブックは進行中の作業です。
値は進行中の作業です。、G コードファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 Fワード設定しました。であり、マシンのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。と加して速のハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ため
に連絡するか、参加して削減される場合は、可能しなくなった性があります。があります。 このハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、送りオーバーライドやそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し
映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。していません。

 spindle.0.at-speed -（ビット、イン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーションは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで、このハンドブックは進行中の作業です。ピンが TRUE に連絡するか、参加してな
る場合は、まで一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなったします。各ドライブには、スピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてまたは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。変更する許可後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。送りのハンドブックは進行中の作業です。移動され、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。 スピ
ンドルを送信してく同期のスポンサーシップにより移動され、のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。チェーンのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。 また、CSS モードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、フィードへのハンドブックは進行中の作業です。移
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行が急速に連絡するか、参加して進むたびに連絡するか、参加して。 このハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、使用されして、カットを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。が上
がっている場合は、こと、または進行中の作業です。 CSS モードのハンドブックは進行中の作業です。旋盤を制御するスピンドルを送信してくが大径と長さを含めることから小さな改善を要求径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。パスのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。で大径と長さを含めることで次は、高価なインテリジェントモーションコン
のハンドブックは進行中の作業です。パスを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して減速したことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのできます。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 VFD は進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。出力を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えています。
 それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。と実際ののハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、比較する場合は、ことに連絡するか、参加してよ
り、HALニアコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されしてこのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して生し続けました。成されました。できます。

 spindle.N.brake -（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してくブレーキを手伝うことができる場合は、適用されする場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。
TRUE。

 spindle.N.forward -（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してくが前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。方に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。
TRUE。

 spindle.N.index-enable -（ビット、I / O）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップにより移動され、を手伝うことができる場合は、正しく動され、作させる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、こ
のハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、スピンドルを送信してくエンコーダのハンドブックは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スイネーブルを送信してくピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があります。

 spindle.N.inhibit -（ビット、イン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所このハンドブックは進行中の作業です。ビットが TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。は進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加して設定しました。
されます。

 spindle.N.on -（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してくが回りまたは反転する速度を定義するする場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。 TRUE。
 spindle.N.reverse -（ビット、アウト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してくが後の月曜日に開催されました。方に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。 TRUE

 spindle.N.revs -（FLOAT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してく同期のスポンサーシップにより移動され、を手伝うことができる場合は、正しく動され、作させる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、スピ
ンドルを送信してくエンコーダのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。ピンに連絡するか、参加してフックは進行中の作業です。する場合は、必要があります。 スピンドルを送信してくエンコーダのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。、
スピンドルを送信してくが時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反り（M3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、たびに連絡するか、参加してスピンドルを送信してく回りまたは反転する速度を定義する数が 1.0ずつ増加してする場合は、よ
うに連絡するか、参加してスケーリングする場合は、必要があります。

 spindle.N.speed-in -（FLOAT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所実際ののハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。フィードバックは進行中の作業です。（1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反
転する速度を定義する数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これは進行中の作業です。、1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。送り動され、作（G95）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で使用されされます。 スピンドルを送信してくエンコーダ
ドライバに連絡するか、参加して速度の成功を収めたものもありました。出力がない場合は、は進行中の作業です。、DDT コンポーネントを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしてスピンドルを送信してく位置されます。を手伝うことができる場合は、送信してくする場合は、こ
とに連絡するか、参加してより、適切な速度の成功を収めたものもありました。出力を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。できます。 スピンドルを送信してくエンコーダがない場合は、は進行中の作業です。、
SPINDLE.N.SPEED-OUT-RPS を手伝うことができる場合は、ルを送信してくープバックは進行中の作業です。できます。

 spindle.N.speed-out -（フロート、アウト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する数でのハンドブックは進行中の作業です。コマンドスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。。
 スピンドルを送信してくフォワード（M3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。正、スピンドルを送信してくリバース（M4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。負の。

 spindle.N.speed-out-abs -（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドされたスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。（1 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、あたりのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反
転する速度を定義する数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して正のハンドブックは進行中の作業です。数に連絡するか、参加してなります。

 spindle.N.speed-out-rps -（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドされたスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。（1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反
転する速度を定義する数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 スピンドルを送信してくフォワード（M3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。正、スピンドルを送信してくリバース（M4）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。負の。

 spindle.N.speed-out-rps-abs -（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コマンドされたスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。（1秒あたり
のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して正のハンドブックは進行中の作業です。数に連絡するか、参加してなります。
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 motion.teleop-mode -（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーションが調整する高レベルのコントローラー、つまりモーモードでは進行中の作業です。なく、テレオプモード
のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 TRUE

 motion.tooloffset.x . . . motion.tooloffset.w -（FLOAT、OUT、軸の移動を協調制御できます。ごとに連絡するか、参加して 1 つ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、有効になっていません。な
ツールを送信してくオフセットを手伝うことができる場合は、示します。 ツールを送信してくテーブルを送信してく（G43 アクは進行中の作業です。ティブ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ことも、
GCODE（G43.1 アクは進行中の作業です。ティブ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、こともできます。

 spindle.N.orient-angle-（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所M19 に連絡するか、参加して必要なスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するき。 M19Rワードパラ
メータのハンドブックは進行中の作業です。値と[RS274NGC] ORIENT_OFFSETINI パラメータのハンドブックは進行中の作業です。値。

 spindle.N.orient-mode-（S32、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所必要なスピンドルを送信してく回りまたは反転する速度を定義するモード M19。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 0 で
す。

 spindle.N.orient-（OUT、BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してくオリエントサイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてを手伝うことができる場合は、示します。 M19 に連絡するか、参加して
よって設定しました。されます。 M3、M4、M5 のハンドブックは進行中の作業です。いずれかに連絡するか、参加してよってクは進行中の作業です。リアされます。 スピンドルを送信してくオリエ
ントが TRUE のハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加してスピンドルを送信してくオリエントフォールを送信してくトがゼロでない場合は、、M19 コマンドは進行中の作業です。エ
ラーメッセージで失敗した場合、します。

 spindle.N.is-oriented-（入力、ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してく方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。確認されるように、スピンドルモーターへのピン。 オリエントサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、
完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 主軸の移動を協調制御できます。方向に動かすようにドライブに命令するがアサートされたときに連絡するか、参加して主軸の移動を協調制御できます。方向に動かすようにドライブに命令するが TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、主軸の移動を協調制御できます。方向に動かすようにドライブに命令するピンがクは進行中の作業です。リ
アされ、主軸の移動を協調制御できます。ロックは進行中の作業です。ピンがアサートされます。 また、スピンドルを送信してくブレーキピンがアサートさ
れます。

 spindle.N.orient-fault-（S32、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オリエントサイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。障害コード入力。 ゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、
指定しました。する場合は、と、オリエントサイクは進行中の作業です。ルを送信してくが中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされます。

 spindle.N.lock-（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スピンドルを送信してくは進行中の作業です。完全に機なピンを手伝うことができる場合は、方向に動かすようにドライブに命令する付き数字けます。 M3、M4、M5 のハンドブックは進行中の作業です。
いずれかに連絡するか、参加してよってクは進行中の作業です。リアされます。

M19 オリエントスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。概念について説明します。的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、スピンドルを送信してくは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。
いずれかのハンドブックは進行中の作業です。モードに連絡するか、参加してあります。

 回りまたは反転する速度を定義するモード（デフォルを送信してくト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するモードを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、
 オリエンテーション完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のモード。

M19 が実行される場合は、と、主軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、に連絡するか、参加して変わり、主軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 N.ORIENTHAL ピンがアサー
トされます。 目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた標です。位置されます。は進行中の作業です。、SPINDLE.N.ORIENT-ANGLE および SPINDLE.N.ORIENT-FWD ピン
に連絡するか、参加してよって指定しました。され、M19R および P パラメーターに連絡するか、参加してよって駆動され、されます。
HAL サポートロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して移動され、する場合は、ことに連絡するか、参加してより、スピンドルを送信してくに連絡するか、参加して反を見つけることは難し
応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ことが期のスポンサーシップにより待されます。 これが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と、HAL ロジックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、SPINDLE.N。が方向に動かすようにドライブに命令する付き数字けら
れたピンを手伝うことができる場合は、アサートする場合は、ことに連絡するか、参加してよってこれを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、ことが期のスポンサーシップにより待されます。
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次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、モーションは進行中の作業です。、SPINDLE.N.ORIENT ピンを手伝うことができる場合は、ディアサートし、SPINDLE.N.LOCKED ピンを手伝うことができる場合は、ア
サートして、方向に動かすようにドライブに命令する完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のモードを手伝うことができる場合は、示すことに連絡するか、参加してより、これを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 また、スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、上
げます。N。ブレーキピン。 これで、スピンドルを送信してくは進行中の作業です。オリエンテーション完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のモードに連絡するか、参加してなりま
す。
SPINDLE.N.ORIENT が真のボルトです。 オフであり、スピンドルを送信してく.N。がまだアサートされていない場合は、、スピンド
ルを送信してく.N.ORIENT-FAULT ピンのハンドブックは進行中の作業です。値がゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、M19 コマンドは進行中の作業です。中の作業です。止された、またはまったく機能しなくなったされ、障害コードを手伝うことができる場合は、含まれています。む
メッセージが表示されます。 が表示され、モーションキューがフラッシュされます。 主軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。
回りまたは反転する速度を定義するモードに連絡するか、参加して戻ると、ります。
また、M3、M4、または進行中の作業です。 M5 コマンドは進行中の作業です。いずれも、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するまたは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令する完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のモードのハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、を手伝うことができる場合は、
キャンセルを送信してくします。 これは進行中の作業です。、スピンドルを送信してく指向に動かすようにドライブに命令するピンとスピンドルを送信してくロックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、ディア
サートする場合は、ことで示されます。
スピンドルを送信してくオリエントモードピンは進行中の作業です。 M19Pワードを手伝うことができる場合は、反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。し、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされます。

 0：最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。移動され、のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りまたは進行中の作業です。反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するします
 1：常に連絡するか、参加して時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、
 2：常に連絡するか、参加して反を見つけることは難し時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。回りまたは反りに連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するします

これは進行中の作業です。、スピンドルを送信してくエンコーダ位置されます。、スピンドルを送信してくオリエント角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。、およびスピンドルを送信してくオリエ
ントモードに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて PID コマンド値を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、オリエント HAL コンポーネントとともに連絡するか、参加して
使用されできます。

12.6.4 パラメーター
これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くは進行中の作業です。デバッグのハンドブックは進行中の作業です。補助に来ました。として機能しなくなったし、いつでも変更する許可または進行中の作業です。削除する必要があります。される場合は、
可能しなくなった性があります。があります。
 MOTION-COMMAND-HANDLER.TIME-（S32、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 MOTION-COMMAND-HANDLER.TMAX-（S32、RW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 MOTION-CONTROLLER.TIME-（S32、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 MOTION-CONTROLLER.TMAX-（S32、RW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 MOTION.DEBUG-BIT-0-（ビット、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これは進行中の作業です。デバッグのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるで使用されされます。
 MOTION.DEBUG-BIT-1-（ビット、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これは進行中の作業です。デバッグのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるで使用されされます。
 MOTION.DEBUG-FLOAT-0-（FLOAT、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これは進行中の作業です。デバッグのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるで使用されされます。
 MOTION.DEBUG-FLOAT-1-（FLOAT、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これは進行中の作業です。デバッグのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるで使用されされます。
 MOTION.DEBUG-FLOAT-2-（FLOAT、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これは進行中の作業です。デバッグのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるで使用されされます。
 MOTION.DEBUG-FLOAT-3-（FLOAT、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これは進行中の作業です。デバッグのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるで使用されされます。
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 MOTION.DEBUG-S32-0-（S32、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これは進行中の作業です。デバッグのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるで使用されされます。
 MOTION.DEBUG-S32-1-（S32、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所これは進行中の作業です。デバッグのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるで使用されされます。
 MOTION.SERVO.LAST-PERIOD-（U32、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所サーボスレッドのハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。 CPU サイクは進行中の作業です。ルを送信してく
数。 通常、このハンドブックは進行中の作業です。数値を手伝うことができる場合は、 CPU速度の成功を収めたものもありました。で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これる場合は、と、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてが秒単な方法が求められました。位で示され、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモー
ションコントローラーがタイミング制約しています。を手伝うことができる場合は、満のたしている場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。する場合は、ために連絡するか、参加して使用され
できます。

 MOTION.SERVO.LAST-PERIOD-NS-（フロート、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.6.5 関する考慮事項数
通常、これらのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。両方とも、示されている場合は、順序を指定します。でサーボスレッドに連絡するか、参加して追加してされます。
 MOTION-COMMAND-HANDLER-ユーザースペースからのハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンドを手伝うことができる場合は、処理します
 モーションコントローラー-LINUXCNC モーションコントローラーを手伝うことができる場合は、実行します

12.6.6 軸とジョイントの変更ピンとパラメータ
　これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメーターは進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して MOTMOD モジュールを送信してくに連絡するか、参加してよって作成されました。されます。 [ト
リビアルを送信してくキネマティクは進行中の作業です。スマシンでは進行中の作業です。、ジョイントと軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して 1対 1 のハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもがあります。]これらは進行中の作業です。、
モーションコントローラ機能しなくなったに連絡するか、参加してよって読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられ、更する許可新しいバージョンのされます。
　ピンとパラメータのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、モーションのハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくページ MOTION（9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。して
ください。

12.6.7 Iocontrol

IOCONTROL-NML I / O コマンドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れ、ユーザースペースで HAL と対話し合いました。します。
 信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。ユーザースペースでオンとオフが切り替えるえられます。厳密に結び付けられますなタイミング要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがある場合は、場合は、、
または進行中の作業です。単な方法が求められました。に連絡するか、参加してより多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 I / O が必要な場合は、は進行中の作業です。、代わりに連絡するか、参加してモーションに連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、リアルを送信してくタイ
ムのメンバーに連絡するか、参加して同期のスポンサーシップにより I / O のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、検討してください。

12.6.8 Pins

 IOCONTROL.0.COOLANT-FLOOD-（ビット、アウト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所フラッドクは進行中の作業です。ーラントが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた場合は、
は進行中の作業です。 TRUE。

 IOCONTROL.0.COOLANT-MIST-（ビット、アウト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ミストクは進行中の作業です。ーラントが要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた場合は、は進行中の作業です。
TRUE。

 IOCONTROL.0.EMC-ENABLE-IN-（ビット、イン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所外部非常停止された、またはまったく機能しなくなった条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、は進行中の作業です。
FALSE で駆動され、する場合は、必要があります。
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 IOCONTROL.0.LUBE-（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所潤滑ポンプ信号があります。 油が指令するされた場合は、は進行中の作業です。 TRUE。
 IOCONTROL.0.LUBE_LEVEL-（ビット、イン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所潤滑ポンプ信号があります。 油レベルを送信してくが十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して高い場合は、は進行中の作業です。 TRUE に連絡するか、参加して
駆動され、する場合は、必要があります。

 IOCONTROL.0.TOOL-CHANGE-（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可が要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた場合は、は進行中の作業です。 TRUE。
 IOCONTROL.0.TOOL-CHANGED-（ビット、イン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら TRUE を手伝うことができる場合は、駆動され、

する場合は、必要があります。
 IOCONTROL.0.TOOL-NUMBER-（S32、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してく番号すべてを外部とリンクする。
 IOCONTROL.0.TOOL-PREP-NUMBER-（S32、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所RS274NGCTワードからのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
番号すべてを外部とリンクする。

 IOCONTROL.0.TOOL-PREPARE-（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、が要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた場合は、は進行中の作業です。
TRUE。

 IOCONTROL.0.TOOL-PREPARED-（ビット、イン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、が完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら TRUE を手伝うことができる場合は、駆
動され、する場合は、必要があります。

 IOCONTROL.0.USER-ENABLE-OUT-（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所内部非常停止された、またはまったく機能しなくなった条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、は進行中の作業です。
FALSE。

 IOCONTROL.0.USER-REQUEST-ENABLE-（ビット、出力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ユーザーが非常停止された、またはまったく機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。リアを手伝うことができる場合は、要
求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれした場合は、は進行中の作業です。 TRUE。

12.6.9 INIの変更設定
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。 INI 設定しました。が HAL入力ピンとして利用され可能しなくなったに連絡するか、参加してなっています。

12.6.10 Pins

N は進行中の作業です。ジョイント番号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、示し、L は進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。文字を手伝うことができる場合は、示します
 INI.N.FERROR-（FLOAT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所[JOINT_N] FERROR

 INI.N.MIN_FERROR-（FLOAT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所[JOINT_N] MIN_FERROR

 INI.N.BACKLASH - (M1)FLOAT, IN) [JOINT_N]BACKLASH

 INI.N.MIN_LIMIT - (M1)FLOAT, IN) [JOINT_N]MIN_LIMIT

 INI.N.MAX_LIMIT - (M1)FLOAT, IN) [JOINT_N]MAX_LIMIT

 INI.N.MAX_VELOCITY - (M1)FLOAT, IN) [JOINT_N]MAX_VELOCITY

 INI.N.MAX_ACCELERATION - (M1)FLOAT, IN) [JOINT_N]MAX_ACCELERATION

 INI.N.HOME - (M1)FLOAT, IN) [JOINT_N]HOME

 INI.N.HOME_OFFSET - (M1)FLOAT, IN) [JOINT_N]HOME_OFFSET

842



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

 INI.N.HOME_OFFSET - (M1)S32, IN) [JOINT_N]HOME_SEQUENCE

 INI.L.MIN_LIMIT - (M1)FLOAT, IN) [AXIS_L]MIN_LIMIT

 INI.L.MAX_LIMIT - (M1)FLOAT, IN) [AXIS_L]MAX_LIMIT

 INI.L.MAX_VELOCITY - (M1)FLOAT, IN) [AXIS_L]MAX_VELOCITY

 INI.L.MAX_ACCELERATION - (M1)FLOAT, IN) [AXIS_L]MAX_ACCELERATION

note

軸の移動を協調制御できます。ごとのハンドブックは進行中の作業です。 MIN_LIMIT ピンと MAX_LIMIT ピンは進行中の作業です。、原点を合わせて復帰できますが、自動モー後の月曜日に開催されました。も継続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して受けました。け入れられます。 軸の移動を協調制御できます。ごとのハンドブックは進行中の作業です。 FERROR

ピンと MIN_FERROR ピンは進行中の作業です。、マシンがオンで、所定しました。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加してないときに連絡するか、参加して尊重されます。 軸の移動を協調制御できます。ごとのハンドブックは進行中の作業です。
MAX_VELOCITY ピンと MAX_ACCELERATION ピンは進行中の作業です。、マシンがオンで MOTION_STATE がフリー（ホーミングま
たは進行中の作業です。ジョギング）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加してサンプリングされますが、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。（自動され、モード）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。 MDI モー
ドのハンドブックは進行中の作業です。ときは進行中の作業です。サンプリングされません。 したがって、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。に連絡するか、参加してピン値を手伝うことができる場合は、変更する許可しても、プログラ
ムのメンバーに連絡するか、参加してが停止された、またはまったく機能しなくなったして MOTION_STATE が再び解しておく必要のある重要なユーザー放しました。される場合は、まで効になっていません。果は進行中の作業です。ありません。

 ini.traj_arc_blend_enable - (M1)bit, in) [TRAJ]ARC_BLEND_ENABLE

 ini.traj_arc_blend_fallback_enable - (M1)bit, in) [TRAJ]ARC_BLEND_FALLBACK_ENABLE

 ini.traj_arc_blend_gap_cycles - (M1)float, in) [TRAJ]ARC_BLEND_GAP_CYCLES

 ini.traj_arc_blend_optimization_depth - (M1)float, in) 

[TRAJ]ARC_BLEND_OPTIMIZATION_DEPTH

 ini.traj_arc_blend_ramp_freq - (M1)float, in) [TRAJ]ARC_BLEND_RAMP_FREQ

note

TRAJ_ARC_BLEND ピンは進行中の作業です。継続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるに連絡するか、参加してサンプリングされますが、プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。に連絡するか、参加してピン値を手伝うことができる場合は、変更する許可しても、
コマンドのハンドブックは進行中の作業です。キューイングのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してすぐに連絡するか、参加しては進行中の作業です。効になっていません。果がない場合は、があります。

 ini.traj_default_acceleration - (M1)float, in) [TRAJ]DEFAULT_ACCELERATION

 ini.traj_default_velocity - (M1)float, in) [TRAJ]DEFAULT_VELOCITY

 ini.traj_max_acceleration - (M1)float, in) [TRAJ]MAX_ACCELERATION

12.7 標準の接着剤ルーチン的な機械情報なユーザーコンセプトデバイスインターフェイス
12.7.1 前の変更書きき

 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、「正規デバイス」に連絡するか、参加してよって提供されるソフトウェアを特定するためのされる場合は、ピン、パラメーター、および機能しなくなったを手伝うことができる場合は、
示します。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL デバイスドライバーは進行中の作業です。、同じピンとパラメーターを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのし、同じ動され、作を手伝うことができる場合は、
実装にする場合は、必要があります。
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　正規デバイスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、<return>IO-TYPE>フィールを送信してくドと<return>SPECIFIC-NAME>フィールを送信してくドのハンドブックは進行中の作業です。みが定しました。義するされている場合は、
ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 <return>DEVICE-NAME>、<return>DEVICE-NUM>、および<return>CHAN-NUM>フィールを送信してくドは進行中の作業です。、
実際ののハンドブックは進行中の作業です。デバイスのハンドブックは進行中の作業です。特性があります。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて設定しました。されます。

12.7.2 デジタル入力
正規のハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してく入力（I / O タイプフィールを送信してくド：DIGIN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して単な方法が求められました。純なパーツを記述します。です。

12.7.3 Pins

 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所IN-ハードウェア入力のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。。
 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所IN-NOT-入力のハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難し転する速度を定義する状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。。

12.7.4 パラメーター
 NONE

12.7.5 関する考慮事項数
 （機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり-ハードウェアを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、HAL ピンでは進行中の作業です。なく設定しました。します。

12.7.6 デジタル出し力
正規のハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してく出力（I / O タイプフィールを送信してくド：DIGOUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所も非常に連絡するか、参加して単な方法が求められました。純なパーツを記述します。です。

12.7.7 Pins

 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所出力-ハードウェア出力に連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。まれる場合は、（場合は、に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。反を見つけることは難し転する速度を定義するされる場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所値。
12.7.8 パラメーター

 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所INVERT：TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ハードウェアに連絡するか、参加して書き込む」という選択を行います。む前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して OUT が反を見つけることは難し転する速度を定義するされます。
12.7.9 関する考慮事項数

 （機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所書き込む」という選択を行います。み-読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりと反を見つけることは難し転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、行い、それに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじてハードウェア出力を手伝うことができる場合は、設定しました。しま
す。

12.7.10 アナログ入力
標です。準的ライセンシーであるなアナのロビーでログ入力（I / O タイプ：ADCIN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これは進行中の作業です。、アナのロビーでログからデジタルを送信してくへのハンドブックは進行中の作業です。コンバー

ターに連絡するか、参加して使用されされる場合は、ことが期のスポンサーシップにより待されています。 値のハンドブックは進行中の作業です。連続するためのコードを作成しました。範囲で、理事会はこれに同意しました。へのハンドブックは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを。
12.7.11 Pins

 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所値-スケールを送信してくおよびオフセットパラメータに連絡するか、参加して従って使用されってスケーリングされたハード
ウェア読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値。 値=（（入力読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値、ハードウェアに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとする場合は、単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所*スケー
ルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-オフセット

12.7.12 パラメーター
 （フロート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所スケールを送信してく-入力電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを（または進行中の作業です。電流）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、値に連絡するか、参加して出力される場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してスケールを送信してくで乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が
算します。されます。

 （フロート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オフセット-これは進行中の作業です。、スケールを送信してくマルを送信してくチプライヤが適用されされた後の月曜日に開催されました。、ハード
ウェア入力電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを（または進行中の作業です。電流）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から差し引き起こします。かれます。
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 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所BIT_WEIGHT：最下で、このドキュメントをコピー、配布、および位ビット（LSB）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。値。 これは進行中の作業です。事実上、入力読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり値のハンドブックは進行中の作業です。
粒度の成功を収めたものもありました。です。

 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所HW_OFFSET：入力ピンに連絡するか、参加して 0 ボルを送信してくトが印加してされたときに連絡するか、参加して入力に連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、値。
12.7.13 関する考慮事項数

 （機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり-このハンドブックは進行中の作業です。アナのロビーでログ入力チャネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります。 これは進行中の作業です。、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。
チャネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりに連絡するか、参加して使用されされる場合は、場合は、もあれば、すべてのハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくが読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてられる場合は、場合は、
もあります。

12.7.14 アナログ出し力
　正規のハンドブックは進行中の作業です。アナのロビーでログ出力（I / O タイプ：ADCOUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これは進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求かれ少なくともなかれ連続するためのコードを作成しました。的ライセンシーであるな値のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、出
力できる場合は、あらゆる場合は、種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類のハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアを手伝うことができる場合は、対象としています。 例としては、としては進行中の作業です。、デジタルを送信してく-アナのロビーでログコン
バーターまたは進行中の作業です。 PWM ジェネレーターがあります。

12.7.15 Pins

 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所VALUE-書き込む」という選択を行います。まれる場合は、値。 ハードウェアに連絡するか、参加して出力される場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、スケールを送信してくと
オフセットのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターに連絡するか、参加してよって異なります。なります。

 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ENABLE：FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、値ピンに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、ハードウェアに連絡するか、参加して 0 を手伝うことができる場合は、出力します。
12.7.16 パラメーター

 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所OFFSET-これは進行中の作業です。、ハードウェアが更する許可新しいバージョンのされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して値に連絡するか、参加して追加してされます
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SCALE -これは進行中の作業です。、値ピンに連絡するか、参加して 1 を手伝うことができる場合は、入力する場合は、と、アナのロビーでログ出力ピンが 1 ボルを送信してくトを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所

み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、ように連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所HIGH_LIMIT（オプション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ハードウェアに連絡するか、参加して出力する場合は、値を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ときに連絡するか、参加して、値+

オフセットが HIGH_LIMIT より大きい場合は、、代わりに連絡するか、参加して HIGH_LIMIT が使用されされます。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所LOW_LIMIT（オプション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ハードウェアに連絡するか、参加して出力する場合は、値を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ときに連絡するか、参加して、値+

オフセットが LOW_LIMIT より小さな改善を要求さい場合は、、代わりに連絡するか、参加して LOW_LIMIT が使用されされます。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所BIT_WEIGHT（オプション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ボルを送信してくト（または進行中の作業です。電流出力のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 MA）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。最

下で、このドキュメントをコピー、配布、および位ビット（LSB）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。値。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所HW_OFFSET（オプション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-ハードウェアに連絡するか、参加して 0 が書き込む」という選択を行います。まれた場合は、に連絡するか、参加して出力され

る場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを（または進行中の作業です。電流）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
12.7.17 関する考慮事項数

　（FUNCT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所WRITE —これに連絡するか、参加してより、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。された値がハードウェアに連絡するか、参加して出力されます。 ENABLE が
FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、値、スケールを送信してく、オフセットに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、出力は進行中の作業です。 0 に連絡するか、参加してなります。 「0」のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。
は進行中の作業です。ハードウェアに連絡するか、参加してよって異なります。なります。 たとえば、バイポーラ 12ビット A / D は進行中の作業です。、ハード
ウェアピンから 0 ボルを送信してくトを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、 D / A に連絡するか、参加して 0X1FF（ミッドスケールを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、書き込む」という選択を行います。む必要があ
る場合は、場合は、があります。 ENABLE が TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、スケールを送信してく、オフセット、および値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、
ADC（スケールを送信してく*値）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所+オフセットに連絡するか、参加して出力します。 ENABLE が FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、0 を手伝うことができる場合は、出力します。
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12.8 HALツール
12.8.1 Halcmd

HALCMD は進行中の作業です。、HAL を手伝うことができる場合は、操作する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コマンドラインツールを送信してくです。 HALCMD のハンドブックは進行中の作業です。かなり完全に機なマニュア
ルを送信してくページがあります。これは進行中の作業です。、ソースまたは進行中の作業です。パッケージのハンドブックは進行中の作業です。いずれかから LINUXCNC を手伝うことができる場合は、インストー
ルを送信してくした場合は、に連絡するか、参加してインストールを送信してくされます。 マンページは進行中の作業です。使用され情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします：

man halcmd

LINUXCNC を手伝うことができる場合は、「RUN-IN-PLACE」用されに連絡するか、参加してコンパイルを送信してくした場合は、は進行中の作業です。、マニュアルを送信してくページを手伝うことができる場合は、使用されできる場合は、ように連絡するか、参加して
する場合は、ために連絡するか、参加して RIP-ENVIRONMENT スクは進行中の作業です。リプトを手伝うことができる場合は、入手する場合は、必要があります。

cd toplevel_directory_for_rip_build

. scripts/rip-environment

man halcmd

HAL チュートリアルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HALCMD のハンドブックは進行中の作業です。使用され例としては、がいくつかあり、HALCMD のハンドブックは進行中の作業です。優れています。れたチュートリアルを送信してくで
す。

12.8.2 Halmeter

　HALMETER は進行中の作業です。 HAL 用されのハンドブックは進行中の作業です。電圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。です。 ピン、信してく号すべてを外部とリンクする、または進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし、そのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加して
のハンドブックは進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示できます。 使い方は進行中の作業です。とても簡単な方法が求められました。です。 XWINDOWS シェルを送信してくで HALMETER と入力し
て開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 HALMETER は進行中の作業です。 GUI アプリケーションです。 [選択されまし]と[終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の]というラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いた 2

つのハンドブックは進行中の作業です。ボタンが付き数字いた小さな改善を要求さなウィンドウがポップアップ表示されます。 終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。です-それは進行中の作業です。プロ
グラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、シャットダウンします。 [選択されまし]を手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、3 つのハンドブックは進行中の作業です。タブがある場合は、大きなウィンドウがポッ
プアップ表示されます。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。タブに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL で現します。在定しました。義するされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ピンが一覧のとおり、プラズマテーブルはピンを集中的に使用し、通常の表示さ
れます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、リストし、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。タブは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、リストします。 タ
ブを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してから、ピン/信してく号すべてを外部とリンクする/パラメータを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、[OK]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。
リストが消え、小さな改善を要求さなウィンドウに連絡するか、参加して選択されまししたアイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と値が表示されます。 表示は進行中の作業です。 1秒間が経つにつれて
に連絡するか、参加して約しています。 10回りまたは反更する許可新しいバージョンのされます。 [OK]では進行中の作業です。なく[承します。 たとえば、認されるように、スピンドルモーターへの]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、小さな改善を要求さなウィンドウに連絡するか、参加して選択されまししたア
イテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と値が表示されますが、大きなウィンドウは進行中の作業です。画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して表示されたままに連絡するか、参加してなります。 こ
れは進行中の作業です。、さまざまなアイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、すばやく確認されるように、スピンドルモーターへのしたい場合は、に連絡するか、参加して便利です。
　複数のハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、監視する場合は、場合は、は進行中の作業です。、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。ハルを送信してくメーターを手伝うことができる場合は、実行できます。 シェルを送信してくウィン
ドウを手伝うことができる場合は、拘束がせずに連絡するか、参加して HALMETER を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、場合は、は進行中の作業です。、HALMETER＆と入力してバックは進行中の作業です。グラウンドで実行
します。 コマンドラインに連絡するか、参加して PIN | SIG | PAR [AM] <return>NAME>を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことで、HALMETER に連絡するか、参加して特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。アイ
テムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。表示を手伝うことができる場合は、すぐに連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてさせる場合は、こともできます。 起動され、する場合は、とすぐに連絡するか、参加して、ピン、信してく号すべてを外部とリンクする、または進行中の作業です。パラ
メータ<return>NAME>が表示されます。 （そのハンドブックは進行中の作業です。ような項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたがない場合は、は進行中の作業です。、通常どおり起動され、します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所最後の月曜日に開催されました。
に連絡するか、参加して、表示する場合は、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、PIN | SIG | PARAM のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して-S を手伝うことができる場合は、追加してして、HALMETER に連絡するか、参加して小さな改善を要求さな
ウィンドウを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ように連絡するか、参加して指示できます。 アイテムのメンバーに連絡するか、参加して名は進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびでは進行中の作業です。なくタイトルを送信してくバーに連絡するか、参加して表示さ
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れ、ボタンは進行中の作業です。ありません。 小さな改善を要求さな画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がスペースに連絡するか、参加して多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。メーターが必要な場合は、に連絡するか、参加して便利です。 詳細については、
に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HALMETER チュートリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　HALMETER は進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくまたは進行中の作業です。 AXIS からロードできます。 HALMETER は進行中の作業です。、値のハンドブックは進行中の作業です。表示に連絡するか、参加しておいて
HALSHOW よりも高速です。 HALMETER に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ウィンドウがあります。1 つは進行中の作業です。監視する場合は、ピン、
信してく号すべてを外部とリンクする、または進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。で、もう 1 つは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。です。 
複数のハンドブックは進行中の作業です。ハルを送信してくメーターを手伝うことができる場合は、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびくことができます。 スクは進行中の作業です。リプトを手伝うことができる場合は、使用されして複数のハンドブックは進行中の作業です。 HALMETER を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
く場合は、は進行中の作業です。、画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の上隅には、各軸の座標位置表示があります。を手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準に連絡するか、参加してして、それぞれのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、-G XY で設定しました。できます。 例としては、えば：

loadusr halmeter pin hm2.0.stepgen.00.velocity-fb -g 0 500

そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。オプションに連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、MAN ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 セクは進行中の作業です。ション HALMETER を手伝うことができる場合は、参照してください。
してください。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-114
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12.8.3 Halshow

　HALSHOW（完全にロードする前にな使用できます。法を下位レベルの制御がの説明する）を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドラインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、から開始めることは非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはして、実行中は、の HAL の選択されていない限り表示されませしたコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネ
ンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト、ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、、パラメーター、信号が存在しない場合、、機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が、お勧めします。よび側面図を指します。スの動き。レッドの詳細が記載されている必要があります。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が表示されませできます。 [ウォッチ]タブでは、
選択されていない限り表示されませしたピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、、パラメーター、お勧めします。よび側面図を指します。信号が存在しない場合、アイテムを制御する方法を下位レベルの制御がが独立していない場合でも、継続き使用できます。的なに見つかりました表示されませされます。 [ファイルの制御が]メニューに見つかりましたは、
1）ウォッチアイテムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がウォッチリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコスの動き。トに見つかりました保存するためにし、既存するためにのウォッチリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコスの動き。トを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がロードするためのボが暴走しますタンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、が独立していない場合でも、あり
ます。 ウォッチリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコスの動き。トアイテムを制御する方法を下位レベルの制御がは、起こされるリアルタイムの問題を修正する動きが独立していない場合でも、時に見つかりました自動きが独立していない場合でも、的なに見つかりましたロードすること標準的なもできます。 コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドラインのように機械部品の動きが独立していない場合でも、で使
用できます。する場合でも、：
halshow --help

Usage:

halshow [Options] [watchfile]

Options:

--help (this help)

--fformat format_string_for_float

--iformat format_string_for_int

NOTE

HALSHOW でウォッチファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、「ファイルを送信してく/ウォッチリストのハンドブックは進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースと」を手伝うことができる場合は、使用されします。スタン
ドアロンで使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、LINUXCNC が実行されている場合は、必要があります。

LINUXCNC は進行中の作業です。、スタンドアロンで使用されする場合は、ために連絡するか、参加して実行されている場合は、必要があります
 [ファイルを送信してく] / [ウォッチリストのハンドブックは進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースと]メニュー項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、使用されして作成されました。されたウォッチファイルを送信してくは進行中の作業です。、
トークは進行中の作業です。ン「PIN +」、「PARAM +」、「SIG = +」のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して適切なピン、パラメータ、または進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする名が
続するためのコードを作成しました。く 1 行としてフォーマットされます。 トークは進行中の作業です。ンと名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ペアは進行中の作業です。スペース文字で区切られます。 
例としては、：PIN + JOIN.0.POS-HARD-LIMIT PIN + JOIN.1.POS-HARD-LIMIT SIG + ESTOP-LOOP

　[ファイルを送信してく/ウォッチリストのハンドブックは進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースと（複数行）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所]メニュー項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、使用されして作成されました。されたウォッチファイ
ルを送信してくは進行中の作業です。、上記のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してトークは進行中の作業です。ンと名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ペアで識別を停止します。される場合は、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたごとに連絡するか、参加して個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。行でフォーマットされ
ます。
例としては、：PIN + JOIN.0.POS-HARD-LIMIT PIN + JOIN.1.POS-HARD-LIMIT SIG + ESTOP-LOOP

　[ファイルを送信してく] / [ウォッチリストのハンドブックは進行中の作業です。ロード]メニュー項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、使用されしてウォッチファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ロードする場合は、
と、トークは進行中の作業です。ンと名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ペアが 1 行または進行中の作業です。複数行として表示される場合は、場合は、があります。 空白になりました。行と＃文
字で始するために、結果としてまる場合は、行は進行中の作業です。無視されます。

12.8.4 Halscope

　HALSCOPE は進行中の作業です。、HAL 用されのハンドブックは進行中の作業です。オシロスコープです。 これに連絡するか、参加してより、ピン、信してく号すべてを外部とリンクする、およびパラメーター
のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数としてキャプチャできます。 完全に機な操作手順は進行中の作業です。、最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ここに連絡するか、参加してあります。 
今のハンドブックは進行中の作業です。ところ、基づいて構築できるため本を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。している場合は、チュートリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。章では、のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション[SEC：TUTORIAL-HALSCOPE]を手伝うことができる場合は、参
照してください。してください。
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　HALSCOPE のハンドブックは進行中の作業です。[ファイルを送信してく]メニューセレクは進行中の作業です。ターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、構成されました。を手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとしたり、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとした構成されました。を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
いたりする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ボタンがあります。 HALSCOPE が終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と、最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。が
AUTOSAVE.HALSCOPE という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとされます。
　コマンドラインから HALSCOPE を手伝うことができる場合は、起動され、する場合は、ときに連絡するか、参加して、構成されました。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、こともできます。 
コマンドラインヘルを送信してくプ（-H）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。：

halscope -h

Usage:

halscope [-h] [-i infile] [-o outfile] [num_samples]

12.8.5 Sim Pin

　SIM_PIN は進行中の作業です。、書き込む」という選択を行います。み可能しなくなったなピン、パラメータ、または進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、いくつでも表示および更する許可新しいバージョンのする場合は、た
めのハンドブックは進行中の作業です。コマンドラインユーティリティです。 使用され法が求められました。：

Usage:

sim_pin [Options] name1 [name2 ...] &

Options:

--help             (M1)this text)

--title title_string     (M1)window title, default: sim_pin)

Note: LinuxCNC (M1)or a standalone Hal application) must be running

A named item can specify a pin, param, or signal

The item must be writable, e.g.:

pin: IN or I/O (M1)and not connected to a signal with a writer)

param: RW

signal: connected to a writable pin

Hal item types bit,s32,u32,float are supported

When a bit item is specifed, a pushbutton is created

to manage the item in one of three manners specified

by radio buttons:

toggle: Toggle value when button pressed

pulse: Pulse item to 1 once when button pressed

hold: Set to 1 while button pressed

The bit pushbutton mode can be specifed on the command

line by formatting the item name:

namei/mode=[toggle | pulse | hold]

If the mode begins with an uppercase letter, the radio
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buttons for selecting other modes are not shown

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、MAN ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
man sim_pin

例としては、（LINUXCNC を手伝うことができる場合は、実行している場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：
halcmd loadrt mux2 names=example; halcmd net sig_example example.in0

sim_pin example.sel example.in1 sig_example &

12.8.6 プローブの変更シミュレーション
 SIMULATE_PROBE は進行中の作業です。、ピン MOTION.PROBE-INPUT のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、シミュレートする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な
GUI です。 使用され法が求められました。：

12.8.7 HAL ヒストグラム
HAL-HISTOGRAM は進行中の作業です。、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。ヒストグラムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、表示する場合は、コマンドラインユーティリティです。

Usage:

hal-histogram --help | -?

or

hal-histogram [Options] [pinname]
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Options:

--minvalue minvalue (M1)minimum bin, default: 0)

--binsize binsize (M1)binsize, default: 100)

--nbins nbins (M1)number of bins, default: 50)

--logscale 0|1 (M1)y axis log scale, default: 1)

--text note  (M1)text display, default: "" )

--show  (M1)show count of undisplayed nbins, default off)

--verbose (M1)progress and debug, default off)

Notes:

1) LinuxCNC (M1)or another Hal application) must be running

2) If no pinname is specified, default is: motion-command-handler.time

3) This app may be opened for 5 pins

4) pintypes float, s32, u32, bit are supported

5) The pin must be associated with a thread supporting floating point

For a base thread, this may require using:

loadrt motmod ... base_thread_fp=1

12.8.8 HALレポート
HALREPORT は進行中の作業です。、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 LINUXCNC（または進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所アプリケーションのハンドブックは進行中の作業です。 HAL 接続するためのコードを作成しました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、レ

ポートを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、コマンドラインユーティリティです。 レポートに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする接続するためのコードを作成しました。が表示
され、潜在的ライセンシーであるな問題でした。この時までに、に連絡するか、参加してフラグが立てられます。 含まれています。まれる場合は、情報が含まれています。：
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1. システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。とカーネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。バージョン。
2. 信してく号すべてを外部とリンクするおよび接続するためのコードを作成しました。されている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。出力、IO、および入力ピン。
3. 各ドライブには、ピンのハンドブックは進行中の作業です。 COMPONENT_FUNCTION、THREAD、および ADDF-ORDER。
4. 順序を指定します。付き数字けられていない機能しなくなったを手伝うことができる場合は、持ちました。つユーザースペースコンポーネントピン。
5. 未処理のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。不明したこのペーパーを参照してください。な機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。識別を停止します。。
6. 出力のハンドブックは進行中の作業です。ない信してく号すべてを外部とリンクする。
7. 入力のハンドブックは進行中の作業です。ない信してく号すべてを外部とリンクする。
8. ADDF なしで機能しなくなったします。
9. ドキュメントで非推奨/廃止された、またはまったく機能しなくなったとしてマークは進行中の作業です。されたコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。警告してください。タグ。
10. エイリアス名を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ピンのハンドブックは進行中の作業です。実名。

レポートは進行中の作業です。コマンドラインから生し続けました。成されました。され、出力ファイルを送信してく（または進行中の作業です。、OUTFILENAME が指定しました。されていな
い場合は、は進行中の作業です。 STDOUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して送信してくされます。

Usage:

halreport -h | --help (M1)this help)

or

halreport [outfilename]

LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。起動され、ごとに連絡するか、参加してレポートを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HALREPORT と出力ファイルを送信してく名を手伝うことができる場合は、
[APPLICATIONS] APPエントリとして INI ファイルを送信してくに連絡するか、参加して含まれています。めます。 例としては、：

[APPLICATIONS]

APP = halreport /tmp/halreport.txt

関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。 ADDF-ORDERING は進行中の作業です。、各ドライブには、サーボ周期のスポンサーシップによりで計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。される場合は、関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。シーケンスが重要なサーボルを送信してくープ
で重要に連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があります。 通常、順序を指定します。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。入力ピンのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、モーショ
ンコマンドハンドラーおよびモーションコントローラー機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。実行、PID 計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。のハンドブックは進行中の作業です。実行、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して出力
ピンのハンドブックは進行中の作業です。書き込む」という選択を行います。み。
　　クは進行中の作業です。リティカルを送信してくパス内のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してついて、出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。 ADDF-ORDER は進行中の作業です。、接続するためのコードを作成しました。先のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。リティカルを送信してく入
力ピンのハンドブックは進行中の作業です。 ADDF-ORDER よりも数値的ライセンシーであるに連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くする場合は、必要があります。
　スイッチ入力、ユーザースペースピンなどを手伝うことができる場合は、処理する場合は、ルを送信してくーチン信してく号すべてを外部とリンクするパスのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ADDF のハンドブックは進行中の作業です。順序を指定します。は進行中の作業です。
重要では進行中の作業です。ないことがよくあります。 さらに連絡するか、参加して、ユーザースペースのハンドブックは進行中の作業です。ピン値のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。タイミングは進行中の作業です。、
HAL スレッドで通常使用されされる場合は、間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューで制御するまたは進行中の作業です。保証する正式な合意が作成されました。する場合は、ことは進行中の作業です。できません。
　X軸の移動を協調制御できます。座標です。に連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 JOINT.0 を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた TRIVKINS マシンで速度の成功を収めたものもありました。モードで動され、作する場合は、
HOSTMOT2STEPGEN のハンドブックは進行中の作業です。 PID ルを送信してくープを手伝うことができる場合は、示すレポートファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。抜粋な回転運動であり、のハンドブックは進行中の作業です。例としては、：
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SIG: pos-fb-0
OUT: h.00.position-fb hm2_7i92.0.read servo-thread 001
(=hm2_7i92.0.stepgen.00.position-fb)
IN: X_pid.feedback X_pid.do-pid-calcs servo-thread 004
IN: joint.0.motor-pos-fb motion-command-handler servo-thread 002
.................... motion-controller servo-thread 003
...
SIG: pos-cmd-0
OUT: joint.0.motor-pos-cmd motion-command-handler servo-thread 002
..................... motion-controller servo-thread 003
IN: X_pid.command X_pid.do-pid-calcs  servo-thread 004
...
SIG: motor-cmd-0
OUT: X_pid.output X_pid.do-pid-calcs servo-thread 004
IN: h.00.velocity-cmd hm2_7i92.0.write servo-thread 008
(=hm2_7i92.0.stepgen.00.velocity-cmd)
上記のハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、HALFILE は進行中の作業です。 HALCMDエイリアスを手伝うことができる場合は、使用されして、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ようなコマンドで
HOSTMOT2FPGA ボードのハンドブックは進行中の作業です。ピン名を手伝うことができる場合は、簡略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。

alias pin hm2_7i92.0.stepgen.00.position-fb h.00.position-fb

NOTE

疑わしいコンポーネント関数の検出は、わしいコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト関数の検出すことができるため、構は、1）サポートされていない（非推奨の）コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト、2）複数
の関数または従うことが重要です。来と標準的なは異なります。なる関数の命名を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。するユーザー作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ト、または 3）GUIに見つかりました基づ
くプレフィックスの動き。などの識できるようにする必要が別する方法を説明する特性があります。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が欠くく GUI作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がユーザースの動き。ペースの動き。コンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トで発生する可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あ
ります プログラムを制御する方法を下位レベルの制御が名。 疑わしいコンポーネント関数の検出は、わしい関数に見つかりましたは疑わしいコンポーネント関数の検出は、問符「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。？」が独立していない場合でも、付けられている場合）がいています。

NOTE

既知っている限り、引き続き使用できます。のスの動き。レッド機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりました関連する付けられている場合）がけること標準的なが独立していない場合でも、できないコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ポーネンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、は、その機能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。不明する」と標準的なして報と追加の詳細が記載されている必要があります。告
します。

NOTE

HALREPORT は、接続き使用できます。の設計と標準的な検証されます。を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が支援するための要件を説明するために表記されています。 これらは、任意のテキするために見つかりました、実行中は、の HAL アプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、の接続き使用できます。レポートを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が生
成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がします。 ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、タイプと標準的な現在の工具交換プログの値であることを確認してくは表示されませされていません。 この情報と追加の詳細が記載されている必要があります。に見つかりましたついては、
HALSHOW、HALMETER、HALSCOPE、または COMAND-LINEHALCMD プログラムを制御する方法を下位レベルの制御がで使用できます。可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がな SHOW コマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドな
どのアプリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコケーションのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。してください。
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12.9 HAL表示
 スクは進行中の作業です。リプト HALSHOW は進行中の作業です。、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。 これは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して特
殊なケースが発生なシステムのメンバーに連絡するか、参加してであり、動され、作中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があります。 HALCMD インターフェイスライブラ
リを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして HAL が認されるように、スピンドルモーターへの識している場合は、ことを手伝うことができる場合は、報が含まれています。告してください。する場合は、機能しなくなったに連絡するか、参加して依存のユーザーインターフェースとしている場合は、ため、スタンドアロンで実行する場合は、
ことは進行中の作業です。できません。 それは進行中の作業です。発見したのはそこでした。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。 HALSHOW が異なります。なる場合は、 LINUXCNC構成されました。で実行される場合は、た
びに連絡するか、参加して、それは進行中の作業です。異なります。なります。
 すぐに連絡するか、参加してわかる場合は、ように連絡するか、参加して、HAL がそれ自体を手伝うことができる場合は、文書化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、このハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったは進行中の作業です。、効になっていません。果的ライセンシーであるな CNC システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、
ためのハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。鍵です。です。
12.9.1 HAL表示の変更開始

　HALSHOW は進行中の作業です。、AXIS メニューのハンドブックは進行中の作業です。 MACHINE / SHOW HALCONFIGURATION のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してあります。
　HALSHOW は進行中の作業です。、SCRIPTS / HALSHOW のハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。 TKLINUXCNC メニューに連絡するか、参加してあります。
　HALSHOW は進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくコマンドラインから起動され、して、整する高レベルのコントローラー、つまりモー数および浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めた（ピンまた
は進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。を手伝うことができる場合は、指定しました。し、使用されする場合は、保存のユーザーインターフェースと済みます。みウォッチリストファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、識別を停止します。できます。

$ halshow --help
Usage:
halshow [Options] [watchfile]
Options:
--help (this help)
--fformat format_string_for_float
--iformat format_string_for_int
Notes:
Create watchfile in halshow using: ’File/Save Watch List’
linuxcnc must be running for standalone usage

FLOAT のハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求数点を合わせて数を手伝うことができる場合は、制限など、し、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリで MY.HALSHOW という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、
例としては、：

$ halshow --fformat ".5f" ./my.halsh

12.9.2 HAL ツリー領域
 図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の側に連絡するか、参加しては進行中の作業です。ツリービューがあります。これは進行中の作業です。、一部のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくブ
ラウザで見したのはそこでした。られる場合は、ようなものハンドブックは進行中の作業です。です。 右側は進行中の作業です。、ショーとウォッチ用されのハンドブックは進行中の作業です。タブが付き数字いたタブ付き数字きノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているート
ブックは進行中の作業です。です。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-115

　ツリーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。主要部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、がすべて表示されます。 それぞれのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ボックは進行中の作業です。ス内のハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さな
プラス（+）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。マイナのロビーでス（-）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所記号すべてを外部とリンクするがあります。 プラス記号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。ツリー
ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているードが展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされ、そのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してある場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。が表示されます。 そのハンドブックは進行中の作業です。ボックは進行中の作業です。スに連絡するか、参加してマイナのロビーでス記号すべてを外部とリンクするが表示され
ている場合は、場合は、は進行中の作業です。、それを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、とツリーのハンドブックは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションが折りたたまれます。 りたたまれます。
　ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。左に移動すると、それは正の上端と出力端からに連絡するか、参加してある場合は、[ツリービュー]メニューを手伝うことができる場合は、使用されして、ツリーディスプレイを手伝うことができる場合は、展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびま
たは進行中の作業です。折りたたまれます。 りたたむこともできます。 ツリービューのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。があります。ツリーを手伝うことができる場合は、展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および、ツ
リーを手伝うことができる場合は、折りたたまれます。 りたたむ。 ピンのハンドブックは進行中の作業です。展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および、パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および、信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および。 および ERASEWATCH。 
（時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。を手伝うことができる場合は、消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切する場合は、と、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して設定しました。したすべてのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。が消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切されます。1 つのハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。だけを手伝うことができる場合は、消去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切する場合は、こ
とは進行中の作業です。できません。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-116
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12.9.3 HAL 表示領域
　ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているード名、たとえば「コンポーネント」を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、HAL がそのハンドブックは進行中の作業です。ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているードのハンドブックは進行中の作業です。コンテンツに連絡するか、参加して
ついて知りません。っている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。が（[表示]タブのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所表示されます。 図は、ステッピングモーターを備えた典型的な図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14.18 は進行中の作業です。、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。
M5I20 サーボカードを手伝うことができる場合は、実行している場合は、ときに連絡するか、参加して「コンポーネント」名を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。した場合は、に連絡するか、参加して表示される場合は、
のハンドブックは進行中の作業です。とまったく同じリストを手伝うことができる場合は、示しています。 情報が含まれています。のハンドブックは進行中の作業です。表示は進行中の作業です。、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。テキストベースのハンドブックは進行中の作業です。 HAL 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はツー
ルを送信してくに連絡するか、参加して表示される場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。とまったく同じです。 ここでのハンドブックは進行中の作業です。利点を合わせては進行中の作業です。、マウスクは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セスが可能しなくなったであ
る場合は、ということです。アクは進行中の作業です。セスは進行中の作業です。、必要に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて幅に高まり始めています。広く使用されているエンく、または進行中の作業です。焦点を合わせてを手伝うことができる場合は、絞ることができます。る場合は、ことができます。
　ツリー表示を手伝うことができる場合は、詳しく見したのはそこでした。る場合は、と、HAL のハンドブックは進行中の作業です。 6 つのハンドブックは進行中の作業です。主要部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、がすべて少なくともなくとも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。レベルを送信してくに連絡するか、参加して拡張を試すことが提で
きる場合は、ことがわかります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。レベルを送信してくが展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされる場合は、と、右端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。ツリーノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているードを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。したと
きのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。に連絡するか、参加してさらに連絡するか、参加して集中の作業です。できます。 複数のハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、示す HAL ピンとパラメーターがいくつかある場合は、こと
がわかります。 これは進行中の作業です。、HALCMD自体のハンドブックは進行中の作業です。検索した結果、ルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。性があります。質に連絡するか、参加してよる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、検索した結果、す
る場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンが表示される場合は、場合は、があります。

Component Pins:
Owner Type Dir Value  Name
06 bit  -W TRUE parport.0.pin-10-in
06 bit -W FALSE parport.0.pin-10-in-not

　2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が含まれています。まれています。
　右側のハンドブックは進行中の作業です。ショーエリアのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL で遊ぶことができるウィジェットのセットがありぶことができる場合は、ウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。セットがあり
ます。 ここで入力したコマンドと、それらが実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL に連絡するか、参加して与えられます。える場合は、影響します。は進行中の作業です。保存のユーザーインターフェースとされません。 これ
らは進行中の作業です。、LINUXCNC が稼働している場合は、スピンドルが稼働している場合は、限など、り存のユーザーインターフェースと続するためのコードを作成しました。しますが、LINUXCNC が稼働している場合は、スピンドルが稼働する場合は、とすぐに連絡するか、参加してなくなります。
　「TESTHALCOMMAND：」というラベルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。付き数字いた入力ボックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、HALCMD に連絡するか、参加してリストされている場合は、
すべてのハンドブックは進行中の作業です。コマンドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れます。 これらに連絡するか、参加しては進行中の作業です。以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびが含まれています。まれます：
 LOADRT, UNLOADRT (M1)LOAD/UNLOAD REAL-TIME MODULE)

 LOADUSR, UNLOADUSR (M1)ユーザースペースコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。ロード/アンロード)

 ADDF、DELF（リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してスレッドへのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。追加して/リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してスレッドからのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。削
除する必要があります。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 NET (M1)2 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加して間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、作成されました。します)

 SETP（パラメーター（または進行中の作業です。ピン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、値に連絡するか、参加して設定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
　このハンドブックは進行中の作業です。小さな改善を要求さなエディタは進行中の作業です。、<return>ENTER>を手伝うことができる場合は、押すかすか、実行ボタンを手伝うことができる場合は、押すかすたびに連絡するか、参加してコマンドを手伝うことができる場合は、入力します。 
これらのハンドブックは進行中の作業です。コマンドが適切に連絡するか、参加して形成されました。されていない場合は、、HALCMD からのハンドブックは進行中の作業です。エラーメッセージがこのハンドブックは進行中の作業です。エント
リウィジェットのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して表示されます。 適切なコマンドを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、方法が求められました。がわからない場合は、は進行中の作業です。、
HALCMD に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、ドキュメントと使用されしている場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、もう一度の成功を収めたものもありました。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所む必要があります。
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　このハンドブックは進行中の作業です。エディタを手伝うことができる場合は、使用されして、差動され、モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、 HAL に連絡するか、参加して追加してし、それを手伝うことができる場合は、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。して、位置されます。
のハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試み率を入力します。 そうでない、つまり加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてみましょう。 まず、DDT という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、
ロードし、それを手伝うことができる場合は、サーボスレッドに連絡するか、参加して追加してしてから、ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があり
ます。 それが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、と、HALSCOPE で微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、器がのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つける場合は、ことができます。 じゃ混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。あ、行き
ましょう。 （は進行中の作業です。い、これを手伝うことができる場合は、調べました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

loadrt ddt
コンポーネントノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているードを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、と、どこかに連絡するか、参加して DDT が表示されている場合は、は進行中の作業です。ずです。

Loaded HAL Components:
ID Type Name
10 User halcmd29800
09 User halcmd29374
08 RT  ddt
06 RT hal_parport
05 RT scope_rt
04 RT stepgen
03 RT motmod
02 User iocontrol

　案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。定しました。です。 ID が 08 である場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、関である米国国立標準技術研究所数で使用されできる場合は、関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのす
る場合は、必要があります。

Exported Functions:
Owner CodeAddr Arg FP Users Name
08 E0B97630 E0DC7674 YES 0 ddt.0
03 E0DEF83C 00000000 YES 1 motion-command-handler
03 E0DF0BF3 00000000 YES 1 motion-controller
06 E0B541FE E0DC75B8 NO 1 parport.0.read
06 E0B54270 E0DC75B8 NO 1 parport.0.write
06 E0B54309 E0DC75B8 NO 0 parport.read-all
06 E0B5433A E0DC75B8 NO 0 parport.write-all
05 E0AD712D 00000000 NO 0 scope.sample
04 E0B618C1 E0DC7448 YES 1 stepgen.capture-position
04 E0B612F5 E0DC7448 NO 1 stepgen.make-pulses
04 E0B614AD E0DC7448 YES 1 stepgen.update-freq

　ここでは進行中の作業です。、所有者である＃08 を手伝うことができる場合は、探します。 これらのし、DDT.0 という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 サーボスレッドに連絡するか、参加して
DDT.0 を手伝うことができる場合は、追加してできる場合は、は進行中の作業です。ずです。これに連絡するか、参加してより、サーボスレッドが更する許可新しいバージョンのされる場合は、たびに連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。が実行されま
す。 もう一度の成功を収めたものもありました。 ADDF コマンドを手伝うことができる場合は、検索した結果、する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような 3 つのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数が使用されされている場合は、ことがわかり
ます。

addf <functname> <threadname> [<position>]
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　FUNCTNAME = DDT.0 は進行中の作業です。すでに連絡するか、参加してわかっている場合は、のハンドブックは進行中の作業です。で、ツリーのハンドブックは進行中の作業です。スレッドノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているードを手伝うことができる場合は、展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびしてスレッド名
を手伝うことができる場合は、正しく取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれしましょう。 ここでは進行中の作業です。、サーボスレッドとベーススレッドのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。スレッドが表示
されます。 スレッド内のハンドブックは進行中の作業です。 DDT.0 のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。重要では進行中の作業です。ありません。 したがって、関である米国国立標準技術研究所数 DDT.0 を手伝うことができる場合は、サーボ
スレッドに連絡するか、参加して追加してします。

addf ddt.0 servo-thread
　これは進行中の作業です。表示用されである場合は、ため、位置されます。を手伝うことができる場合は、空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してして、スレッドのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。 次は、高価なインテリジェントモーションコン
のハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。コマンドが発行された後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 HALSHOW のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、示しています。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-117

　次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、DDT を手伝うことができる場合は、何かに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、必要があります。 しかし、どのハンドブックは進行中の作業です。ピンが使用され可能しなくなったである場合は、かを手伝うことができる場合は、どう
やって知りません。る場合は、のハンドブックは進行中の作業です。でしょうか？ 答えようとします。えは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、ことです。 そこで DDT を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけて、これを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへの
します。

Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
08 float R- 0.00000e+00 ddt.0.in
08 float -W 0.00000e+00 ddt.0.out

　それは進行中の作業です。理解しておく必要のある重要なユーザーする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して見したのはそこでした。えますが、どのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするまたは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、それに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。したいですか？ 
軸の移動を協調制御できます。ピン、STEPGEN ピン、または進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。場合は、があります。 これは進行中の作業です。、JOINT.0 を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、とわかります。

Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
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03 float -W 0.00000e+00 joint.0.motor-pos-cmd ==> Xpos-cmd
　したがって、XPOS-CMD は進行中の作業です。使用されする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して適したシグナのロビーでルを送信してくである場合は、ように連絡するか、参加して見したのはそこでした。えます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンド
を手伝うことができる場合は、入力する場合は、エディターに連絡するか、参加して戻ると、ります。

linksp Xpos-cmd ddt.0.in
ここで、ツリーノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているードを手伝うことができる場合は、使用されして XPOS-CMD シグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、と、何を手伝うことができる場合は、したかがわかります。

Signals:
Type Value Name
float 0.00000e+00 Xpos-cmd
<== joint.0.motor-pos-cmd
==> ddt.0.in
==> stepgen.0.position-cmd
　このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 JOINT.O.MOTOR-POS-CMD から送信してくされ、DDT.0.IN と STEPGEN.0.POSITION-CMD のハンドブックは進行中の作業です。両方
に連絡するか、参加して送信してくされる場合は、ことがわかります。 ブロックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ことで、このハンドブックは進行中の作業です。モーションコマンドのハンドブックは進行中の作業です。
通常のハンドブックは進行中の作業です。フローに連絡するか、参加してよる場合は、問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄しました。
　HAL SHOW AREA は進行中の作業です。、HALCMD を手伝うことができる場合は、使用されして、実行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。 HAL で何が起こっている場合は、かを手伝うことができる場合は、検出します。 
それは進行中の作業です。あなたに連絡するか、参加してそれが発見したのはそこでした。したものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してついてのハンドブックは進行中の作業です。完全に機な情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、与えられます。えます。 また、小さな改善を要求さなエディター
パネルを送信してくからコマンドを手伝うことができる場合は、発行して、そのハンドブックは進行中の作業です。 HAL を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、と更する許可新しいバージョンのされます。 このハンドブックは進行中の作業です。領域におで利用され可能しなくなったなす
べてのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。なしで、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。セットを手伝うことができる場合は、表示したい場合は、があります。 そこで、HAL ウォッチエリアが重
要に連絡するか、参加してなります。

12.9.4 ウオッチとのインタプリタの相互作用タブ
　ウォッチタブを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。する場合は、と、空白になりました。のハンドブックは進行中の作業です。キャンバスが作成されました。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。キャンバスに連絡するか、参加してシグナのロビーで
ルを送信してくとピンを手伝うことができる場合は、追加してして、それらのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、監視できます。5 ウォッチタブが表示されている場合は、ときに連絡するか、参加して、そのハンドブックは進行中の作業です。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してシグナのロビーでルを送信してくまたは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、追加してできます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。「ビット」タイ
プのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、含まれています。むこのハンドブックは進行中の作業です。キャンバスを手伝うことができる場合は、示しています。 これらのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。イネーブ
ルを送信してくアウトと 3 つのハンドブックは進行中の作業です。 IOCONTROL「ESTOP」信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。うちのハンドブックは進行中の作業です。 2 つが含まれています。まれます。 LINUXCNC が ESTOP に連絡するか、参加してな
いことを手伝うことができる場合は、 ESTOP 信してく号すべてを外部とリンクするが示している場合は、場合は、でも、軸の移動を協調制御できます。が有効になっていません。に連絡するか、参加してなっていないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 
TKLINUXCNC を手伝うことができる場合は、ざっと見したのはそこでした。る場合は、と、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が ESTOPRESET である場合は、ことがわかります。 ア
ンプのハンドブックは進行中の作業です。有効になっていません。化し、スクリプトを作成するための多くの試みは進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっがオンに連絡するか、参加してなる場合は、まで TRUE に連絡するか、参加してなりません。

5-時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。ディスプレイのハンドブックは進行中の作業です。リフレッシュレートは進行中の作業です。、HALMETERやHALSCOPE よりもは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くなっています。
 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。タイミングを手伝うことができる場合は、適切に連絡するか、参加して解しておく必要のある重要なユーザー決する場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。方がは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して効になっていません。果的ライセンシーであるです。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-118

 WATCH は進行中の作業です。、LED を手伝うことができる場合は、表す色の線で示されているように。付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。円を手伝うことができる場合は、使用されしてビットタイプ（バイナのロビーでリ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所値を手伝うことができる場合は、表示します。 ビッ
ト信してく号すべてを外部とリンクするまたは進行中の作業です。ピンが偽と同のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。暗褐色の線で示されているように。で表示され、そのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするが真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。淡黄色の線で示されているように。で表示されます。
 ビットタイプ（バイナのロビーでリ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所信してく号すべてを外部とリンクするでは進行中の作業です。ないピンまたは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、選択されましする場合は、と、ウォッチは進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、数値と
して表示します。
 WATCH を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、グラフィカルを送信してくインターフェイスを手伝うことができる場合は、使用されしながら、スイッチを手伝うことができる場合は、テストしたり、
LINUXCNC に連絡するか、参加して加してえた変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、すばやく確認されるように、スピンドルモーターへのしたりできます。 時の）リアルタイム拡張を試すことが提計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。リフレッシュレートは進行中の作業です。ス
テッパーパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、表示する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して少なくともし遅くなり、動きが長くなる可能性いですが、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、非常に連絡するか、参加してゆっくりと移動され、したり、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、少なくともし
ずつ移動され、したりする場合は、場合は、は進行中の作業です。、これらに連絡するか、参加して使用されできます。 LINUXCNC で IO_SHOW を手伝うことができる場合は、使用されしたことがあ
る場合は、場合は、は進行中の作業です。、HALSHOW のハンドブックは進行中の作業です。監視ページを手伝うことができる場合は、設定しました。して、IO_SHOW と同じように連絡するか、参加してパーポートを手伝うことができる場合は、監視できます。

12.10 HALコンポーネント
12.10.1 コマンドとユーザースペースコンポーネント

　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。リストのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。コマンドに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 MAN ページがあります。 説明したこのペーパーを参照してください。が拡張を試すことが提されている場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。もあれ
ば、限など、定しました。された説明したこのペーパーを参照してください。がある場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。もあります。 また、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加してリストされている場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネ
ントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。マニュアルを送信してくページがあります。 このハンドブックは進行中の作業です。リストから、どのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントが存のユーザーインターフェースと在する場合は、かがわ
かり、MANN名を手伝うことができる場合は、使用されして追加して情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできます。 マニュアルを送信してくページのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。

man axis (or perhaps ’man 1 axis’ if your system requires it.)
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AXIS

AXIS LINUXCNC（拡張を試すことが提マシンコントローラー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所グラフィカルを送信してくユーザーインターフェイス。
AXIS-REMOTE

AXIS リモートインターフェース。
COMP

LINUXCNC HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、ビルを送信してくド、コンパイルを送信してく、およびインストールを送信してくします。
GLADEVCP

GLADE、GTK、HAL ウィジェットに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづく LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。仮想コントロールを送信してくパネルを送信してく。
GS2

AUTOMATION DIRECT GS2VFD 用されのハンドブックは進行中の作業です。 HALユーザースペースコンポーネント。
HALCMD

コマンドラインから ENHANCEDMACHINE CONTROLLERHAL を手伝うことができる場合は、操作します。
HAL_INPUT

USBHID デバイスを手伝うことができる場合は、含まれています。む任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 LINUX入力デバイスで HAL ピンを手伝うことができる場合は、制御するします。
HALMETER

HAL ピン、信してく号すべてを外部とリンクする、およびパラメーターを手伝うことができる場合は、観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また察されています。 ただし、概して、正します。
HALRUN

コマンドラインから ENHANCEDMACHINE CONTROLLERHAL を手伝うことができる場合は、操作します。
HALSAMPLER

HAL からのハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくデータ。
HALSTREAMER

ファイルを送信してくデータを手伝うことができる場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してで HAL に連絡するか、参加してストリーミングします。
HALUI

HAL ピンを手伝うことができる場合は、観にインジケーター、読み出し、スイッチ、また察されています。 ただし、概して、正し、NML を手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして LINUXCNC に連絡するか、参加してコマンドを手伝うことができる場合は、送信してくします。
IO

ACCEPTS NML I/O COMMANDS, INTERACTS WITH HAL IN USERSPACE.

IOCONTROL

NML I / O コマンドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れ、ユーザースペースで HAL と対話し合いました。します。
LINUXCNC

LINUXCNC（拡張を試すことが提マシンコントローラー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。.

PYVCP

LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。仮想コントロールを送信してくパネルを送信してく。.

SHUTTLE

CONTOURDESIGN製のハンドブックは進行中の作業です。 SHUTTLEXPRESS および SHUTTLEPRO デバイスを手伝うことができる場合は、使用されして HAL ピンを手伝うことができる場合は、制御する
します。

12.10.2 リアルタイムコンポーネントリスト
これらのハンドブックは進行中の作業です。いくつかは進行中の作業です。、MAN ページからのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。が拡張を試すことが提されています。 説明したこのペーパーを参照してください。が限など、られている場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。も

あります。 すべてのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントに連絡するか、参加しては進行中の作業です。マニュアルを送信してくページがあります。 このハンドブックは進行中の作業です。リストから、どのハンドブックは進行中の作業です。コ
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ンポーネントが存のユーザーインターフェースと在する場合は、かがわかり、MANN名を手伝うことができる場合は、使用されして追加して情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできます。 マニュアルを送信してく
ページのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウで次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力します。

man motion (or perhaps ’man 9 motion’ if your system requires it.)
ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。メインページのハンドブックは進行中の作業です。 MAN ページセクは進行中の作業です。ションまたは進行中の作業です。 MAN9 のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリリストも参照してください。

してください。
12.10.3 コア LINUXCNCコンポーネント

MOTION

NML モーションコマンドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れ、HAL とリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してで対話し合いました。します。
AXIS

NML モーションコマンドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れ、HAL とリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してで対話し合いました。します。
CLASSICLADDER

ラダーロジックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづくリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してソフトウェア PLC。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、CLASSICLADDER

のハンドブックは進行中の作業です。章では、を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
GLADEVCP

GTK / GLADE で構築する動き（された仮想コントロールを送信してくパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、表示します。
THREADS

ハードリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して HAL スレッドを手伝うことができる場合は、作成されました。します。

12.10.4 ロジックおよびデータコンポーネントビット単な調査位のコンポーネントの変更コンポーネント
and2

2入力 ANDゲート。 OUT が真のボルトです。 オフである場合は、ために連絡するか、参加しては進行中の作業です。、両方のハンドブックは進行中の作業です。入力が真のボルトです。 オフでなければなりません。 詳
細については、

not

インバーター。 詳細については、
or2

2入力 ORゲート。 詳細については、
xor2

2入力 XOR（排他の国における登録商標です。的ライセンシーである論理和）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ゲート。 詳細については、
dbounce

ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求いデジタルを送信してく入力を手伝うことができる場合は、フィルを送信してくタリングします。 詳細については、。
debounce

ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求いデジタルを送信してく入力を手伝うことができる場合は、フィルを送信してくタリングします。 詳細については、。 説明したこのペーパーを参照してください。 縁
edge

エッジ検出器が。
flipflop

D タイプのハンドブックは進行中の作業です。フリップフロップ。
oneshot

ワンショットパルを送信してくスジェネレータ。
logic
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一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな論理関である米国国立標準技術研究所数コンポーネント。
lut5

ルを送信してくックは進行中の作業です。アップテーブルを送信してくに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづく 5入力ロジックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数。 説明したこのペーパーを参照してください。
match8

8ビットのハンドブックは進行中の作業です。バイナのロビーでリ一致させるという問題が発生し続けました。検出器が。
select8

8ビットのハンドブックは進行中の作業です。バイナのロビーでリ一致させるという問題が発生し続けました。検出器が。

12.10.5 算術およびフロートコンポーネントおよびデータコンポーネントフロートコンポーネント
ABS

入力信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。絶対値と符号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。
BLEND

2 つのハンドブックは進行中の作業です。値のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてで線からの逸脱が形補間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、実行します。
COMP

ヒステリシス付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。 2入力コンパレータ。
CONSTANT

パラメータを手伝うことができる場合は、使用されして、ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
SUM2

2 つのハンドブックは進行中の作業です。入力（それぞれゲイン付き数字き）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とオフセットのハンドブックは進行中の作業です。合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。。
COUNTER

入力パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、カウントします（非推奨）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。エンコーダコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されします。
UPDOWN

オプションのハンドブックは進行中の作業です。制限など、とラップアラウンド動され、作を手伝うことができる場合は、使用されして、カウントアップまたは進行中の作業です。カウントダ
ウンします。

DDT

入力関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。導関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。
DEADZONE

しきい値内のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
HYPOT

3入力斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。辺（ユークは進行中の作業です。リッド距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。機。
MULT2

2 つのハンドブックは進行中の作業です。入力のハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに。
MUX16

16個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。入力値から 1 つを手伝うことができる場合は、選択されましします。
MUX2

2 つのハンドブックは進行中の作業です。入力値のハンドブックは進行中の作業です。いずれかから選択されましします。
MUX4

4 つのハンドブックは進行中の作業です。入力値から 1 つを手伝うことができる場合は、選択されましします。
MUX8

8 つのハンドブックは進行中の作業です。入力値から 1 つを手伝うことができる場合は、選択されましします。
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NEAR

2 つのハンドブックは進行中の作業です。値がほぼ同じです。等しいかどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します。
OFFSET

入力に連絡するか、参加してオフセットを手伝うことができる場合は、追加してし、フィードバックは進行中の作業です。値からそれを手伝うことができる場合は、減算します。します。
INTEG

インテグレーター。
INVERT

入力信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。逆数を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。
WCOMP

ウィンドウコンパレータ。
WEIGHTED_SUM

ビットのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープを手伝うことができる場合は、整する高レベルのコントローラー、つまりモー数に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
BIQUAD

BIQUADIIR フィルを送信してくター
LOWPASS

ローパスフィルを送信してくタ
LIMIT1

出力信してく号すべてを外部とリンクするが最小さな改善を要求値と最大値のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して収めたものもありました。まる場合は、ように連絡するか、参加して制限など、します。 6
LIMIT2

出力信してく号すべてを外部とリンクするが最小さな改善を要求値と最大値のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して収めたものもありました。まる場合は、ように連絡するか、参加して制限など、します。 スルを送信してくーレートを手伝うことができる場合は、 1秒あたり最
大 V未満のに連絡するか、参加して制限など、します。 7

LIMIT3

出力信してく号すべてを外部とリンクするが最小さな改善を要求値と最大値のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して収めたものもありました。まる場合は、ように連絡するか、参加して制限など、します。 スルを送信してくーレートを手伝うことができる場合は、 1秒あたり最
大 V未満のに連絡するか、参加して制限など、します。 二次は、高価なインテリジェントモーションコン導関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、メートルを送信してく秒/秒のハンドブックは進行中の作業です。 2乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間があたりのハンドブックは進行中の作業です。 MAXA未満のに連絡するか、参加して制限など、しま
す。 8

MAJ3

3 つのハンドブックは進行中の作業です。入力のハンドブックは進行中の作業です。大部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。
SCALE

入力に連絡するか、参加してスケールを送信してくとオフセットを手伝うことができる場合は、適用されします。
6入力が位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。位置されます。が制限など、されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 
7入力が位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。位置されます。と速度の成功を収めたものもありました。が制限など、されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 
8入力が位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、位置されます。、速度の成功を収めたものもありました。、加して速度の成功を収めたものもありました。が制限など、されている場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

12.10.6 型変換
CONV_BIT_S32

値を手伝うことができる場合は、ビットから S32 に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
CONV_BIT_U32

値を手伝うことができる場合は、ビットから U32 に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
CONV_FLOAT_S32

値を手伝うことができる場合は、 FLOAT から S32 に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
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CONV_FLOAT_U32

値を手伝うことができる場合は、 FLOAT から U32 に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
CONV_S32_BIT

値を手伝うことができる場合は、 S32 からビットに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
CONV_S32_FLOAT

値を手伝うことができる場合は、 S32 から FLOAT に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
CONV_S32_U32

値を手伝うことができる場合は、 S32 から U32 に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
CONV_U32_BIT

値を手伝うことができる場合は、 U32 からビットに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
CONV_U32_FLOAT

値を手伝うことができる場合は、 U32 から FLOAT に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
CONV_U32_S32

値を手伝うことができる場合は、 U32 から S32 に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。

12.10.7 ハードウェアドライバー
HAL_PPMC

アナのロビーでログサーボ、PWM、ステッパーコントローラー用されのハンドブックは進行中の作業です。 PICOSYSTEMS ドライバー。
HM2_7I43

HOSTMOT2 を手伝うことができる場合は、搭載されているした 7I43EPP ANYTHINGIO ボード用されのハンドブックは進行中の作業です。 MESAELECTRONICS ドライバー。 
（詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、MAN ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
HM2_PCI

HOSTMOT2 ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェアを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた 5I20、5I22、5I23、4I65、および 4I68 ANYTHING I / O

ボード用されのハンドブックは進行中の作業です。 MESAELECTRONICS ドライバー。 （詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、MAN ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してくだ
さい）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
HOSTMOT2

HOSTMOT2 ファームのメンバーに連絡するか、参加してウェア用されのハンドブックは進行中の作業です。 MESAELECTRONICS ドライバー。
MESA_7I65

7I658軸の移動を協調制御できます。サーボカード用されのハンドブックは進行中の作業です。 MESAELECTRONICS ドライバー。 （詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、MAN ページを手伝うことができる場合は、
参照してください。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
PLUTO_SERVO

サーボ用されのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポート FPGA 用されのハンドブックは進行中の作業です。 PLUTO-P ドライバーとファームのメンバーに連絡するか、参加してウェア。
PLUTO_STEP

ステッパー用されのハンドブックは進行中の作業です。パラレルを送信してくポート FPGA 用されのハンドブックは進行中の作業です。 PLUTO-P ドライバー。
THC

MESATHCカードまたは進行中の作業です。アナのロビーでログから速度の成功を収めたものもありました。へのハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、使用されしたトーチ高さ制御する
SERPORT

8250 および 16550 シリアルを送信してくポートのハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してく I / Oビット用されのハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアドライバー。
12.10.8 キネマティクス

KINS
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LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。キネマティクは進行中の作業です。ス定しました。義する。
GANTRYKINS

1 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、複数のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するに連絡するか、参加してマッピングする場合は、キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してく。
GENHEXKINS

位置されます。と方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して 6 つのハンドブックは進行中の作業です。自由でリミットスイッチをホームスイッチ度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、与えられます。えます（XYZABC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 モーターのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。コンパイルを送信してく時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して定しました。
義するされます。

GENSERKINS

最大 6 つのハンドブックは進行中の作業です。角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。ジョイントを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなシリアルを送信してくリンクは進行中の作業です。マニピュレータを手伝うことができる場合は、モデルを送信してく化し、スクリプトを作成するための多くの試みで
きる場合は、キネマティクは進行中の作業です。ス。

MAXKINS

傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。ヘッド（B軸の移動を協調制御できます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とテーブルを送信してくに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けられた水平ロータリー（C軸の移動を協調制御できます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた MAX と
いう名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。卓ウィジェットです。上 5軸の移動を協調制御できます。ミルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエン。 回りまたは反転する速度を定義するした座標です。系は最初は混乱する可能性があります。で UVW モーションを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 
ソースファイルを送信してく MAXKINS.C は進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 5軸の移動を協調制御できます。システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてとして役立つ場合は、があります。

TRIPODKINS

ジョイントは進行中の作業です。、3 つのハンドブックは進行中の作業です。事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。定しました。義するされた位置されます。（モーター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からのハンドブックは進行中の作業です。制御する点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。を手伝うことができる場合は、表し、位置されます。
に連絡するか、参加して 3 つのハンドブックは進行中の作業です。自由でリミットスイッチをホームスイッチ度の成功を収めたものもありました。（XYZ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、与えられます。えます。

TRIVKINS

ジョイントと軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 1：1 のハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもがあります。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。標です。準的ライセンシーであるなフライス盤を制御すると旋盤を制御する
は進行中の作業です。、些細については、な運動され、学を、広く使用されているエンモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されしています。

PUMAKINS

PUMA スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ロボットのハンドブックは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエン。
ROTATEKINS

X軸の移動を協調制御できます。と Y軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、ジョイント 0 と 1 に連絡するか、参加して比べて 45度の成功を収めたものもありました。回りまたは反転する速度を定義するしています。
SCARAKINS

スカラ型フライス盤を制御するロボットのハンドブックは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエン。
12.10.9 モーター制御

AT_PID

自動され、調整する高レベルのコントローラー、つまりモー付き数字きのハンドブックは進行中の作業です。比例としては、/積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、/微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、コントローラー。
PID

比例としては、/積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、/微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、コントローラー。 説明したこのペーパーを参照してください。
PWMGEN

ソフトウェア PWM / PDM生し続けました。成されました。。 説明したこのペーパーを参照してください。
ENCODER

直交エンコーダ信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェアカウント。 説明したこのペーパーを参照してください。。
STEPGEN

ソフトウェアステップパルを送信してくス生し続けました。成されました。。 説明したこのペーパーを参照してください。。
12.10.10 BLDCおよびデータコンポーネント3相モーター制御

BLDC_HALL3

ホールを送信してくセンサーを手伝うことができる場合は、使用されした 3線からの逸脱が式に公開されました。バイポーラ台形転する速度を定義する流 BLDC モータードライバー。
CLARKE2
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クは進行中の作業です。ラークは進行中の作業です。変換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。入力バージョン。
CLARKE3

クは進行中の作業です。ラークは進行中の作業です。（3相からデカルを送信してくト座標です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所変換に使用される、より安価な。
CLARKEINV

逆クは進行中の作業です。ラークは進行中の作業です。変換に使用される、より安価な。
12.10.11 その変更他の

CHARGE_PUMP

一部のハンドブックは進行中の作業です。コントローラボードのハンドブックは進行中の作業です。チャージポンプ入力用されに連絡するか、参加して方形波を手伝うことができる場合は、作成されました。します。 チャージポン
プは進行中の作業です。、ベーススレッド機能しなくなったに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要があります。 有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、と、出力は進行中の作業です。 1 期のスポンサーシップにより間が経つにつれてオン
に連絡するか、参加してなり、1 期のスポンサーシップにより間が経つにつれてオフに連絡するか、参加してなります。 出力のハンドブックは進行中の作業です。頻度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 1 /（秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。周期のスポンサーシップにより時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて X 2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所=

HZ。 たとえば、0.0001秒である場合は、 100,000NS のハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本期のスポンサーシップにより間が経つにつれてがあり、式に公開されました。が 1 /（0.0001 X 2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 

5,000HZ または進行中の作業です。 5KHZ である場合は、場合は、。
ENCODER_RATIO

2 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、同期のスポンサーシップによりさせる場合は、電子メールを送信してくギア。
ESTOP_LATCH

ESTOP ラッチ。
FEEDCOMP

入力に連絡するか、参加して現します。在のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。と送り速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。比率を入力します。 そうでないを手伝うことができる場合は、掛けます。たとえば、けます。
GEARCHANGE

2 つのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。いずれかから選択されましします。
ILOWPASS

他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションが見したのはそこでした。つかる場合は、かもしれませんが、このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、MPG でジョ
ギングしている場合は、ときに連絡するか、参加してスムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりな動され、きを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して作成されました。されました。加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。高い機
械のオペレーターが操作するでは進行中の作業です。、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いジョグは進行中の作業です。ほとんどステップ関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して動され、作します。 MPGエンコーダカウ
ント出力と軸の移動を協調制御できます。ジョグカウント入力のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して ILOWPASS コンポーネントを手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、
これを手伝うことができる場合は、スムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、慎重に連絡するか、参加して選択されましして、1回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。セッション中の作業です。
に連絡するか、参加して約しています。 2E9 /スケールを送信してくパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえないように連絡するか、参加してします。 MPG。必要な平滑ポンプ信号があります。 化し、スクリプトを作成するための多くの試みレベルを送信してくに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて
ゲインを手伝うことができる場合は、選択されましします。 AXIS.N.JOG-SCALE値を手伝うことができる場合は、スケールを送信してくごとに連絡するか、参加して表示します。

JOYHANDLE

非線からの逸脱が形のハンドブックは進行中の作業です。ジョイパッドのハンドブックは進行中の作業です。動され、き、不感帯、スケールを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
KNOB2FLOAT

カウント（おそらくエンコーダーから）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて値に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
MINMAX

入力から出力へのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求値と最大値を手伝うことができる場合は、追跡の問題です。します。
SAMPLE_HOLD

サンプルを送信してくアンドホールを送信してくド。
SAMPLER

HAL からのハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。サンプルを送信してくデータ。
SIGGEN

信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器が。説明したこのペーパーを参照してください。。
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SIM_ENCODER

シミュレートされた直交エンコーダ。説明したこのペーパーを参照してください。。
SPHEREPROBE

ふりを手伝うことができる場合は、する場合は、半球を作成しますを手伝うことができる場合は、調べます。
STEPTEST

STEPCONF が使用されして、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。加して速度の成功を収めたものもありました。と速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、テストできる場合は、ように連絡するか、参加してします。
STREAMER

ファイルを送信してくデータを手伝うことができる場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してで HAL に連絡するか、参加してストリーミングします。
SUPPLY

パラメータからのハンドブックは進行中の作業です。値で出力ピンを手伝うことができる場合は、設定しました。します（非推奨）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
THREADTEST

スレッドのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、テストする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネント。
TIME

累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにランタイムのメンバーに連絡するか、参加してタイマーは進行中の作業です。、アクは進行中の作業です。ティブな入力のハンドブックは進行中の作業です。 HH：MM：SS を手伝うことができる場合は、カウントします。
TIMEDELAY

時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッリレーに連絡するか、参加して相当します。
TIMEDELTA

スレッドスケジューリングのハンドブックは進行中の作業です。タイミング動され、作を手伝うことができる場合は、測定しました。する場合は、コンポーネント。
TOGGLE2NIST

ボタンを手伝うことができる場合は、切り替えるえてロジックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、ネストします。
TOGGLE

瞬間が経つにつれて的ライセンシーであるな押すかしボタンからのハンドブックは進行中の作業です。プッシュオン、プッシュオフ。
TRISTATE_BIT

電子メールを送信してく機器がのハンドブックは進行中の作業です。トライステートバッファと同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、有効になっていません。な場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み I / O ピンに連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、配置されます。し
ます。

TRISTATE_FLOAT

電子メールを送信してく機器がのハンドブックは進行中の作業です。トライステートバッファと同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、有効になっていません。な場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み I / O ピンに連絡するか、参加して信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、配置されます。し
ます。

WATCHDOG

ハートビートのハンドブックは進行中の作業です。 1〜32個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、監視します。
12.10.12 HAL API コール

hal_add_funct_to_thread.3hal

hal_bit_t.3hal

hal_create_thread.3hal

hal_del_funct_from_thread.3hal

hal_exit.3hal

hal_export_funct.3hal

hal_float_t.3hal

hal_get_lock.3hal
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hal_init.3hal

hal_link.3hal

hal_malloc.3hal

hal_param_bit_new.3hal

hal_param_bit_newf.3hal

hal_param_float_new.3hal

hal_param_float_newf.3hal

hal_param_new.3hal

hal_param_s32_new.3hal

hal_param_s32_newf.3hal

hal_param_u32_new.3hal

hal_param_u32_newf.3hal

hal_parport.3hal

hal_pin_bit_new.3hal

hal_pin_bit_newf.3hal

hal_pin_float_new.3hal

hal_pin_float_newf.3hal

hal_pin_new.3hal

hal_pin_s32_new.3hal

hal_pin_s32_newf.3hal

hal_pin_u32_new.3hal

hal_pin_u32_newf.3hal

hal_ready.3hal

hal_s32_t.3hal

hal_set_constructor.3hal

hal_set_lock.3hal

hal_signal_delete.3hal

hal_signal_new.3hal

hal_start_threads.3hal

hal_type_t.3hal

hal_u32_t.3hal

hal_unlink.3hal

intro.3hal
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undocumented.3hal

12.10.13 RTAPI呼び出しびデータコンポーネント出しし
EXPORT_FUNCTION.3rtapi

MODULE_AUTHOR.3rtapi

MODULE_DESCRIPTION.3rtapi

MODULE_LICENSE.3rtapi

RTAPI_MP_ARRAY_INT.3rtapi

RTAPI_MP_ARRAY_LONG.3rtapi

RTAPI_MP_ARRAY_STRING.3rtapi

RTAPI_MP_INT.3rtapi

RTAPI_MP_LONG.3rtapi

RTAPI_MP_STRING.3rtapi

intro.3rtapi

rtapi_app_exit.3rtapi

rtapi_app_main.3rtapi

rtapi_clock_set_period.3rtapi

rtapi_delay.3rtapi

rtapi_delay_max.3rtapi

rtapi_exit.3rtapi

rtapi_get_clocks.3rtapi

rtapi_get_msg_level.3rtapi

rtapi_get_time.3rtapi

rtapi_inb.3rtapi

rtapi_init.3rtapi

rtapi_module_param.3rtapi

RTAPI_MP_ARRAY_INT.3rtapi

RTAPI_MP_ARRAY_LONG.3rtapi

RTAPI_MP_ARRAY_STRING.3rtapi

RTAPI_MP_INT.3rtapi

RTAPI_MP_LONG.3rtapi

RTAPI_MP_STRING.3rtapi

rtapi_mutex.3rtapi
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rtapi_outb.3rtapi

rtapi_print.3rtap

rtapi_prio.3rtapi

rtapi_prio_highest.3rtapi

rtapi_prio_lowest.3rtapi

rtapi_prio_next_higher.3rtapi

rtapi_prio_next_lower.3rtapi

rtapi_region.3rtapi

rtapi_release_region.3rtapi

rtapi_request_region.3rtapi

rtapi_set_msg_level.3rtapi

rtapi_shmem.3rtapi

rtapi_shmem_delete.3rtapi

rtapi_shmem_getptr.3rtapi

rtapi_shmem_new.3rtapi

rtapi_snprintf.3rtapi

rtapi_task_delete.3rtpi

rtapi_task_new.3rtapi

rtapi_task_pause.3rtapi

rtapi_task_resume.3rtapi

rtapi_task_start.3rtapi

rtapi_task_wait.3rtapi

12.11 HALコンポーネントの変更説明
12.11.1 Stepgen

　このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、位置されます。または進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。コマンドに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。して、ソフトウェアベースのハンドブックは進行中の作業です。ステップ
パルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。生し続けました。成されました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 位置されます。モードでは進行中の作業です。、事前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされた位置されます。ルを送信してくープが組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。まれている場合は、
ため、PID調整する高レベルのコントローラー、つまりモーは進行中の作業です。必要ありません。 速度の成功を収めたものもありました。モードでは進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加して従って使用されいながら、指令するさ
れた速度の成功を収めたものもありました。でモーターを手伝うことができる場合は、駆動され、します。 これは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。みであり、CPU速度の成功を収めたものもありました。な
どに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、10KHZ からおそらく 50KHZ のハンドブックは進行中の作業です。最大ステップレートが可能しなくなったです。 ステップパルを送信してくスジェ
ネレータのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なを手伝うことができる場合は、示しており、それぞれがシングルを送信してくステップパルを送信してくス
ジェネレータです。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、ステップタイプ 0（ステップと方向に動かすようにドライブに命令する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所用されです。 2 つ目を集めたは進行中の作業です。ステッ
プタイプ 1（アップ/ダウン、または進行中の作業です。疑似デカルトシステムの回転単位 PWM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所用されで、3 つ目を集めたは進行中の作業です。ステップタイプ 2〜14（さまざま
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なステッピングパターン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所用されです。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。位置されます。モード制御するを手伝うことができる場合は、示し、3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。
モードを手伝うことができる場合は、示しています。 制御するモードとステップタイプは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加して設定しました。され、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせを手伝うことができる場合は、選
択されましできます。
　。ステップパルを送信してくスジェネレータブロックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な位置されます。モード

インストールを送信してく
halcmd: loadrt stepgen step_type=<return>type-array> [ctrl_type=<return>ctrl_array>]

　<return>TYPE-ARRAY>は進行中の作業です。、コンマで区切られた一連のハンドブックは進行中の作業です。 10 進整する高レベルのコントローラー、つまりモー数です。 数値ごとに連絡するか、参加してシングルを送信してくステップパ
ルを送信してくスジェネレータがロードされ、数値のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してよってステッピングタイプが決まります。 
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<return>CTRL_ARRAY>は進行中の作業です。、位置されます。または進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。モードを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。、コンマで区切られた一連のハンドブックは進行中の作業です。 P文字ま
たは進行中の作業です。 V文字です。 CTRL_TYPE は進行中の作業です。オプションです。省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるした場合は、、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ステップジェネレー
ターは進行中の作業です。位置されます。モードに連絡するか、参加してなります。
例としては、えば：

halcmd: loadrt stepgen step_type=0,0,2 ctrl_type=p,p,v

3 ステップジェネレーターを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくします。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つは進行中の作業です。、ステップタイプ 0（ステップと
方向に動かすようにドライブに命令する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されし、位置されます。モードで実行します。 最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、ステップタイプ 2（直交）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されし、
速度の成功を収めたものもありました。モードで実行されます。 <return>CONFIG-ARRAY>のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。 0,0,0 で、3 つのハンドブックは進行中の作業です。タイプ 0（ステッ
プ/ディレクは進行中の作業です。トリ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ジェネレーターがインストールを送信してくされます。 ステップジェネレータのハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。 8

です（STEPGEN.C のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_CHAN で定しました。義するされています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 各ドライブには、ジェネレーターは進行中の作業です。独立していますが、
すべてが同じ関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加してよって同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのされます。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。では進行中の作業です。、<return>CHAN>は進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ジェネレー
ターのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするです。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ジェネレーターは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする 0 です。

halcmd: unloadrt stepgen

ピン各ドライブには、ステップパルを送信してくスジェネレータに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、選択されまししたステップタイプと制御するタイプに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、これ
らのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。一部のハンドブックは進行中の作業です。みがあります。
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .POSITION-CMD-位置されます。単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。モーター位置されます。（位置されます。モードのハンドブックは進行中の作業です。
み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 •（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .VELOCITY-CMD-必要なモーター速度の成功を収めたものもありました。（位置されます。単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（速度の成功を収めたものもありました。モードのハンドブックは進行中の作業です。
み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 •（S32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .COUNTS-COUNTS でのハンドブックは進行中の作業です。フィードバックは進行中の作業です。位置されます。。CAPTURE_POSITION（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して
よって更する許可新しいバージョンのされます。
 •（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .POSITION-FB-位置されます。単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。フィードバックは進行中の作業です。位置されます。。
CAPTURE_POSITION（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされます。
 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .ENABLE-出力ステップを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします-FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ステップは進行中の作業です。生し続けました。成されました。
されません。
 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .STEP-ステップパルを送信してくス出力（ステップタイプ 0 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .DIR-方向に動かすようにドライブに命令する出力（ステップタイプ 0 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .UP-UP疑似デカルトシステムの回転単位 PWM出力（ステップタイプ 1 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .DOWN-DOWN疑似デカルトシステムの回転単位 PWM出力（ステップタイプ 1 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .PHASE-A-フェーズからの初期のスポンサーシップにより A出力（ステップタイプ 2〜14 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .PHASE-B-フェーズからの初期のスポンサーシップにより B出力（ステップタイプ 2〜14 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .PHASE-C-フェーズからの初期のスポンサーシップにより C出力（ステップタイプ 3〜14 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .PHASE-D-フェーズからの初期のスポンサーシップにより D出力（ステップタイプ 5〜14 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 •（BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .PHASE-E-フェーズからの初期のスポンサーシップにより E出力（ステップタイプ 11〜14 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
パラメーター
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .POSITION-SCALE-位置されます。単な方法が求められました。位あたりのハンドブックは進行中の作業です。ステップ数。 このハンドブックは進行中の作業です。パラメーター
は進行中の作業です。、出力とフィードバックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して使用されされます。
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .MAXVEL-最大速度の成功を収めたものもありました。（位置されます。単な方法が求められました。位/秒）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 0.0 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、効になっていません。果は進行中の作業です。ありません。
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .MAXACCEL-最大加して速/減速速度の成功を収めたものもありました。（位置されます。単な方法が求められました。位/秒のハンドブックは進行中の作業です。 2乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 0.0 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
効になっていません。果は進行中の作業です。ありません。
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .FREQUENCY –現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ステップレート（1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。ステップ数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .STEPLEN-ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さ（ステップタイプ 0 および 1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所また
は進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。でのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（ステップタイプ 2〜14）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、 ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位で。
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .STEPSPACE-2 つのハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくス間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピュー（ステップタイプ 0

および 1 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 STEPGEN DOUBLEFREQ 機能しなくなったを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、0 に連絡するか、参加して設定しました。します。
DOUBLEFREQ を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、パーポートリセット機能しなくなったを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .DIRSETUP-方向に動かすようにドライブに命令する変更する許可から次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてまでのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて
（ステップタイプ 0 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .DIRHOLD-ステップパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のから方向に動かすようにドライブに命令する変更する許可までのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（ス
テップタイプ 0 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
•（FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .DIRDELAY-反を見つけることは難し対方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。ステップまでのハンドブックは進行中の作業です。最小さな改善を要求時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（ステップタイプ 1〜
14 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
•（S32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN。<return>CHAN> .RAWCOUNTS-MAKE_PULSES（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって更する許可新しいバージョンのされた生し続けました。のハンドブックは進行中の作業です。フィードバッ
クは進行中の作業です。カウント。
　位置されます。モードでは進行中の作業です。、MAXVEL と MAXACCEL のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、モーターが従って使用されうことができないステップパルを送信してくス
列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。生し続けました。成されました。を手伝うことができる場合は、回りまたは反避しようとして、何時間にもわたって無駄する場合は、ために連絡するか、参加して内部位置されます。ルを送信してくープに連絡するか、参加してよって使用されされます。 モーターに連絡するか、参加して適した値に連絡するか、参加して設定しました。す
る場合は、と、指令する位置されます。が瞬間が経つにつれて的ライセンシーであるに連絡するか、参加して大きく変化し、スクリプトを作成するための多くの試みしても、新しいバージョンのしい位置されます。へのハンドブックは進行中の作業です。台形のハンドブックは進行中の作業です。移動され、がスムのメンバーに連絡するか、参加してーズからの初期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してなります。
 このハンドブックは進行中の作業です。アルを送信してくゴリズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、位置されます。誤差と速度の成功を収めたものもありました。誤差のハンドブックは進行中の作業です。両方を手伝うことができる場合は、測定しました。し、両方を手伝うことができる場合は、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してゼロに連絡するか、参加してしようとする場合は、加して
速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ことに連絡するか、参加してよって機能しなくなったします。 制御する式に公開されました。ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。内容などのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、コード
を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　速度の成功を収めたものもありました。モードでは進行中の作業です。、MAXVEL は進行中の作業です。コマンドされた速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して適用されされる場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な制限など、であり、MAXACCEL は進行中の作業です。、
コマンドされた速度の成功を収めたものもありました。が急激しい下向きの動きで応に連絡するか、参加して変化し、スクリプトを作成するための多くの試みした場合は、に連絡するか、参加して実際ののハンドブックは進行中の作業です。周波数を手伝うことができる場合は、上昇させる場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 位
置されます。モードのハンドブックは進行中の作業です。場合は、と同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターに連絡するか、参加して適切な値を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、と、モーターは進行中の作業です。生し続けました。成されました。され
たパルを送信してくス列を維持します。 それに連絡するか、参加して追従って使用されできます。
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　ステップタイプ 0 ステップタイプ 0 は進行中の作業です。、標です。準のハンドブックは進行中の作業です。ステップおよび方向に動かすようにドライブに命令するタイプです。 ステップタイ
プ 0 用されに連絡するか、参加して構成されました。されている場合は、場合は、、ステップ信してく号すべてを外部とリンクすると方向に動かすようにドライブに命令する信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。正確なタイミングを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、 4 つのハンドブックは進行中の作業です。追
加してパラメーターがあります。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なに連絡するか、参加して、これらのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。を手伝うことができる場合は、示します。 パラメータは進行中の作業です。
ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位ですが、MAKE_PULSES（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す脅威のスレッド期間の整数倍に切り上げられまのハンドブックは進行中の作業です。スレッド期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数倍に連絡するか、参加して切り上げられま
す。 たとえば、MAKE_PULSES（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が 16 USごとに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出され、STEPLEN が 20000 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ステッ
プパルを送信してくスは進行中の作業です。 2 X 16 = 32US のハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さに連絡するか、参加してなります。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターすべてのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。 1NS で
すが、自動され、丸める必要があります。めは進行中の作業です。コードが最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して実行されたときに連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。ステップに連絡するか、参加しては進行中の作業です。高ス
テップレンと低く、パス許容値が指定されていないマシンで最ステップスペースが必要なため、最大周波数は進行中の作業です。 1,000,000,000 を手伝うことができる場合は、（ステップレン+

ステップスペース）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これったものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加してなります。 MAXFREQ がそのハンドブックは進行中の作業です。制限など、より高く設定しました。されている場合は、場合は、、
自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげられます。 MAXFREQ がゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ゼロのハンドブックは進行中の作業です。ままですが、出力周波数は進行中の作業です。制限など、されます。
　パラレルを送信してくポートドライバを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、ステップ周波数は進行中の作業です。、パーポートリセット機能しなくなったと
STEPGEN のハンドブックは進行中の作業です。 DOUBLEFREQ 設定しました。を手伝うことができる場合は、使用されして 2倍に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-119

ステップタイプ 1 ステップタイプ 1 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、アップとダウンのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。出力があります。 パルを送信してくスは進行中の作業です。、
進行方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、どちらかに連絡するか、参加して現します。れます。 各ドライブには、パルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さは進行中の作業です。ステップレンズからの初期のスポンサーシップによりであり、パルを送信してくスは進行中の作業です。少なくとも
なくともステップスペース NS だけ離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れています。 最大周波数は進行中の作業です。ステップタイプ 0 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、と同じで
す。MAXFREQ が制限など、より高く設定しました。されている場合は、場合は、、それは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くなります。 MAXFREQ がゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
ゼロのハンドブックは進行中の作業です。ままですが、出力周波数は進行中の作業です。制限など、されます。

警告してください。
 ステップタイプ 2〜14 でパーポートリセット機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されしないでください。予期のスポンサーシップによりしない結果が発生し続けました。する場合は、可
能しなくなった性があります。があります。

　ステップタイプ 2〜14 ステップタイプ 2〜14 は進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。ベースであり、2〜5個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。出力があります。 
各ドライブには、ステップで、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。カウンターがインクは進行中の作業です。リメントまたは進行中の作業です。デクは進行中の作業です。リメントされます。 2相および 3相、
4相、および 5相は進行中の作業です。、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。カウンターのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数としてのハンドブックは進行中の作業です。出力パターンを手伝うことができる場合は、示します。 最大周波数は進行中の作業です。
1,000,000,000 を手伝うことができる場合は、 STEPLEN で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これったものハンドブックは進行中の作業です。であり、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。モードと同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、MAXFREQ は進行中の作業です。制限など、を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、と
低く、パス許容値が指定されていないマシンで最下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。
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二相および三相ステップタイプ

4相ステップタイプ
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5段です。階のハンドブックは進行中の作業です。ステップタイプ
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関である米国国立標準技術研究所数コンポーネントは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします。 各ドライブには、関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ステップパルを送信してくス
ジェネレーターに連絡するか、参加して作用されします。異なります。なる場合は、スレッドで異なります。なる場合は、ジェネレーターを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことは進行中の作業です。サポー
トされていません。
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•（機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN.MAKE-PULSES-パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。およびカウントする場合は、高速関である米国国立標準技術研究所数（浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてなし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
•（機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN.UPDATE-FREQ –低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速機能しなくなったは進行中の作業です。、位置されます。から速度の成功を収めたものもありました。へのハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価な、スケーリング、および制
限など、を手伝うことができる場合は、行います。
•（機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所STEPGEN.CAPTURE-POSITION-フィードバックは進行中の作業です。用されのハンドブックは進行中の作業です。低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速機能しなくなった、ラッチのハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンの、および位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。
スケーリング。
　高速関である米国国立標準技術研究所数 STEPGEN.MAKE-PULSES は進行中の作業です。、コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて 10〜50US のハンドブックは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して高速な
スレッドで実行する場合は、必要があります。 STEPLEN、STEPSPACE、DIRSETUP、DIRHOLD、および
DIRDELAY は進行中の作業です。すべて、ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。スレッドのハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数倍に連絡するか、参加して切り上げられる場合は、ため、そのハンドブックは進行中の作業です。スレッドのハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれて
に連絡するか、参加してよって最大ステップ頻度の成功を収めたものもありました。が決まります。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最いレートで呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すこ
とができます。

12.11.2 PWMgen

　このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、ソフトウェアベースのハンドブックは進行中の作業です。 PWM（パルを送信してくス幅に高まり始めています。変調）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および PDM（パルを送信してくス密に結び付けられます
度の成功を収めたものもありました。変調）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所波形のハンドブックは進行中の作業です。生し続けました。成されました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 これは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。みであり、CPU速度の成功を収めたものもありました。な
どに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、かなり良したいと考えていました好ましい方法であるアプリケーションでも同様に機能するように設計されてな解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。で数百のピンが含まれる可能性があります。ヘルを送信してくツから、限など、られた解しておく必要のある重要なユーザー像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのよう度の成功を収めたものもありました。でおそらく 10KHZ までのハンドブックは進行中の作業です。
PWM周波数が可能しなくなったです。
インストールを送信してく

loadrt pwmgen output_type=<return>config-array>

　<return>CONFIG-ARRAY>は進行中の作業です。、コンマで区切られた一連のハンドブックは進行中の作業です。 10 進整する高レベルのコントローラー、つまりモー数です。 数値ごとに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 PWM ジェ
ネレータがロードされ、数値のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してよって出力タイプが決まります。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、3 つのハンドブックは進行中の作業です。 PWM

ジェネレーターを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくします。 デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。ありません。<return>CONFIG-ARRAY>が指定しました。され
ていない場合は、、PWM ジェネレーターは進行中の作業です。インストールを送信してくされません。 周波数ジェネレータのハンドブックは進行中の作業です。最大数
は進行中の作業です。 8 です（PWMGEN.C のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_CHAN で定しました。義するされています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 各ドライブには、ジェネレーターは進行中の作業です。独立していま
すが、すべてが同じ関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加してよって同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのされます。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。では進行中の作業です。、<return>CHAN>は進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ジェネ
レーターのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするです。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ジェネレーターは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする 0 です。
例としては、

loadrt pwmgen output_type=0,1,2

削除する必要があります。
unloadrt pwmgen

出力タイプ PWM ジェネレータは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。異なります。なる場合は、出力タイプを手伝うことができる場合は、サポートします。

879



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

 出力タイプ 0-PWM出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。み。 正のハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。みが受けました。け入れられ、負ののハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。ゼロとして
扱う必要があります（われます（ゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、パラメーター MIN-DC のハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、受けました。けます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 出力タイプ 1-PWM / PDM および方向に動かすようにドライブに命令するピン。 正と負ののハンドブックは進行中の作業です。入力は進行中の作業です。、正と負ののハンドブックは進行中の作業です。 PWM として出力され
ます。 方向に動かすようにドライブに命令するピンは進行中の作業です。、正のハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 FALSE、負ののハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 TRUE です。 コント
ロールを送信してくに連絡するか、参加して CW と CCW のハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して正のハンドブックは進行中の作業です。 PWM が必要な場合は、は進行中の作業です。、ABS コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されして、
負ののハンドブックは進行中の作業です。入力が入力されたときに連絡するか、参加して PWM 信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、正のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。

 出力タイプ 2-UP ピンと DOWN ピン。 正のハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、PWM 信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。アップ出力に連絡するか、参加して表示
され、ダウン出力は進行中の作業です。 FALSE のハンドブックは進行中の作業です。ままです。 負ののハンドブックは進行中の作業です。コマンドのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、PWM 信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。ダウン出力に連絡するか、参加して表示
され、アップ出力は進行中の作業です。 FALSE のハンドブックは進行中の作業です。ままです。 出力タイプ 2 は進行中の作業です。、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。 H ブリッジのハンドブックは進行中の作業です。駆動され、に連絡するか、参加して適
しています。

ピン各ドライブには、 PWM ジェネレータに連絡するか、参加しては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ピンがあります。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .VALUE-任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。コマンド値。 スケールを送信してくパラメータに連絡するか、参加してよってス

ケーリングされます（以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 （BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .ENABLE-PWM ジェネレータ出力を手伝うことができる場合は、有効になっていません。または進行中の作業です。無効になっていません。に連絡するか、参加してします。
各ドライブには、 PWM ジェネレーターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、選択されましした出力タイプに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。いくつかもあります。
 （BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .PWM-PWM（または進行中の作業です。 PDM）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所出力（出力タイプ 0 および 1 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 （BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .DIR-方向に動かすようにドライブに命令する出力（出力タイプ 1 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 （BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .UP-正のハンドブックは進行中の作業です。入力値のハンドブックは進行中の作業です。 PWM / PDM出力（出力タイプ 2 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 （BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .DOWN-負ののハンドブックは進行中の作業です。入力値のハンドブックは進行中の作業です。 PWM / PDM出力（出力タイプ 2 のハンドブックは進行中の作業です。み）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
パラメーター
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .SCALE-値を手伝うことができる場合は、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位からデューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してくに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、ため

のハンドブックは進行中の作業です。スケーリング係数。 たとえば、SCALE が 4000 に連絡するか、参加して設定しました。され、PWMGEN。<return>CHAN> .VALUE に連絡するか、参加して渡されると、
される場合は、入力値が 4000 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、100％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。デューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してく（常に連絡するか、参加してオン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してなります。 値が
2000 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、50％減らし、それを25HZ のハンドブックは進行中の作業です。方形波に連絡するか、参加してなります。

 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .PWM-FREQ-必要な PWM周波数（HZ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 0.0 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、PWM のハンドブックは進行中の作業です。代
わりに連絡するか、参加して PDM を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。 内部制限など、よりも高く設定しました。されている場合は、場合は、、UPDATE_FREQ（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すと、内部制限など、に連絡するか、参加して設定しました。されます。 ゼロ以外で、ディザが FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
UPDATE_FREQ（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すと、MAKE_PULSES（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所数期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。最も近くにありますい整する高レベルのコントローラー、つまりモー数倍に連絡するか、参加して設定しました。さ
れます。

 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .DITHER-PWM-TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ディザリングを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してして、純なパーツを記述します。粋な回転運動であり、な
PWM では進行中の作業です。取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできない平均 PWM周波数または進行中の作業です。デューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してくを手伝うことができる場合は、実現します。します。 FALSE のハンドブックは進行中の作業です。
場合は、、PWM周波数とデューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。両方が正確に連絡するか、参加して達成されました。できる場合は、値に連絡するか、参加して丸める必要があります。められます。
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 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .MIN-DC-最小さな改善を要求デューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してく、0.0〜1.0（このハンドブックは進行中の作業です。設定しました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係な
く、無効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、とデューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してくは進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加してなります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .MAX-DC-0.0〜1.0 のハンドブックは進行中の作業です。最大デューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してく。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN。<return>CHAN> .CURR-DC-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。デューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してく-すべてのハンドブックは進行中の作業です。制限など、と丸める必要があります。めのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。

（読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり専用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
関である米国国立標準技術研究所数コンポーネントは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします。 各ドライブには、関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。 PWM ジェネレー
ターに連絡するか、参加して作用されします-異なります。なる場合は、スレッドで異なります。なる場合は、ジェネレーターを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことは進行中の作業です。サポートされていま
せん。
 （FUNCT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN.MAKE-PULSES-PWM波形を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、高速関である米国国立標準技術研究所数（浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてなし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 高速関である米国国立標準技術研究所
数 PWMGEN.MAKE-PULSES は進行中の作業です。、コンピューターのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて 10〜50 US のハンドブックは進行中の作業です。ベース（最速）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ス
レッドで実行する場合は、必要があります。 そのハンドブックは進行中の作業です。スレッドのハンドブックは進行中の作業です。周期のスポンサーシップによりに連絡するか、参加してよって、最大 PWM キャリア周波
数と、PWM または進行中の作業です。 PDM 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、解しておく必要のある重要なユーザー能しなくなったが決まります。 ベーススレッドが 50,000NS のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
モジュールを送信してくは進行中の作業です。 50USごとに連絡するか、参加して出力のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、時の）リアルタイム拡張を試すことが提期のスポンサーシップによりかどうかを手伝うことができる場合は、判断に役立つ可能性のあるシステム情報を含むファイルを作成します。します。 50％減らし、それをのハンドブックは進行中の作業です。デュー
ティサイクは進行中の作業です。ルを送信してくと 25HZ のハンドブックは進行中の作業です。 PWM周波数では進行中の作業です。、これは進行中の作業です。出力が（1/25）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所秒ごとに連絡するか、参加して状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、こ
とを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します/ 50US * 50％減らし、それを= 400回りまたは反のハンドブックは進行中の作業です。反を見つけることは難し復。 これは進行中の作業です。、800 のハンドブックは進行中の作業です。可能しなくなったなデューティサイクは進行中の作業です。ルを送信してく値が
ある場合は、ことも意が作成されました。味を持ちました。します（ディザリングなし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 （FUNCT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PWMGEN.UPDATE-値を手伝うことができる場合は、スケーリングおよび制限など、し、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、処理する場合は、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最
速関である米国国立標準技術研究所数。 これは進行中の作業です。、より複雑ではなく、妥協する必要はありません。な数学を、広く使用されているエンを手伝うことができる場合は、実行して、出力を手伝うことができる場合は、高くする場合は、必要がある場合は、基づいて構築できるため本周期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。数と、
出力を手伝うことができる場合は、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最くする場合は、必要がある場合は、数を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったです。

12.11.3 Encoder

　このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、直交エンコーダからのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ソフトウェアベースのハンドブックは進行中の作業です。カウントを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのし
ます。 これは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。みであり、CPU速度の成功を収めたものもありました。、遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッなどに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、10KHZ か
らおそらく最大 50KHZ までのハンドブックは進行中の作業です。最大カウントレートが可能しなくなったです。
　ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりとタイミングのハンドブックは進行中の作業です。変動され、を手伝うことができる場合は、考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、慮せずに、十分に困難な場合があして、ベーススレッドは進行中の作業です。 1/2カウント速度の成功を収めたものもありました。である場合は、必要がありま
す。 たとえば、スピンドルを送信してくに連絡するか、参加して 1回りまたは反転する速度を定義するあたり 100 パルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダがあり、最大 RPM が 3000 のハンドブックは進行中の作業です。
場合は、、最大ベーススレッドは進行中の作業です。 25US に連絡するか、参加してなります。 1回りまたは反転する速度を定義するあたり 100 パルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 400カ
ウントがあります。 3000 RPM = 50 RPS（1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。。 400 * 50 = 

1秒あたり 20,000カウントまたは進行中の作業です。カウント間が経つにつれてで 50US。
　エンコーダカウンタのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、エンコーダカウンタのハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。チャネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ブロックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なです。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-120

インストールを送信してく
halcmd: loadrt encoder [num_chan=<counters>]

　<return>COUNTERS>は進行中の作業です。、インストールを送信してくする場合は、エンコーダーカウンターのハンドブックは進行中の作業です。数です。 NUMCHAN が指定しました。されて
いない場合は、、3 つのハンドブックは進行中の作業です。カウンターがインストールを送信してくされます。 カウンターのハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。 8 です
（ENCODER.C のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_CHAN で定しました。義するされています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 各ドライブには、カウンターは進行中の作業です。独立していますが、すべて
が同じ機能しなくなったに連絡するか、参加してよって同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのされます。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。では進行中の作業です。、<return>CHAN>は進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。カウンターのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするで
す。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。カウンターは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする 0 です。
削除する必要があります。

halcmd: unloadrt encoder

ピン
 エンコーダー。<return>CHAN> .COUNTER-MODE（ビット、I / O）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（デフォルを送信してくト：FALSE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-カウン

ターモードを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してします。 TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、カウンタは進行中の作業です。フェーズからの初期のスポンサーシップにより B のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、無視して、フェーズからの初期のスポンサーシップにより
A入力のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、立ち上がりエッジを手伝うことができる場合は、カウントします。 これは進行中の作業です。、単な方法が求められました。一チャネルを送信してく（非直交）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所センサー
のハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、カウントする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。 FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、直交モードでカウントされます。
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 エンコーダー。<return>CHAN> .COUNTS（S32、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-エンコーダーカウント内のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。。
 エンコーダー。<return>CHAN> .COUNTS-LATCHED（S32、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。使用されされていません。
 エンコーダ。<return>CHAN> .INDEX-ENABLE（ビット、I / O）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、カウントと位置されます。は進行中の作業です。フェー

ズからの初期のスポンサーシップにより Z のハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。立ち上がりエッジでゼロに連絡するか、参加してリセットされます。同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して、インデックは進行中の作業です。スイネーブルを送信してく
は進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加してリセットされ、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、示します。 立ち上がりエッジが発生し続けました。しました。 インデッ
クは進行中の作業です。スイネーブルを送信してくピンは進行中の作業です。双方向に動かすようにドライブに命令するです。 INDEX-ENABLE が FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、エンコーダーのハンドブックは進行中の作業です。フェーズからの初期のスポンサーシップにより
Z チャネルを送信してくは進行中の作業です。無視され、カウンターは進行中の作業です。正常に連絡するか、参加してカウントされます。 エンコーダドライバは進行中の作業です。、イ
ンデックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、 TRUE を手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことは進行中の作業です。ありません。 ただし、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネント
がそうする場合は、場合は、があります。

 エンコーダー。<return>CHAN> .LATCH-FALLING（ビット、入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（デフォルを送信してくト：TRUE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。
使用されされていません。

 エンコーダー。<return>CHAN> .LATCH-INPUT（ビット、入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（デフォルを送信してくト：TRUE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。使
用されされていません。

 エンコーダ。<return>CHAN> .LATCH-RISING（BIT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。使用されされていません。
 エンコーダー。<return>CHAN> .MIN-SPEED-ESTIMATE（FLOAT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-速度の成功を収めたものもありました。が非ゼロとして推定しました。され、位
置されます。補間が経つにつれてが補間が経つにつれてされる場合は、最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。大きさを手伝うことができる場合は、決定しました。します。 MIN-SPEED-ESTIMATE のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、
速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位と同じです。 長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位あたりのハンドブックは進行中の作業です。カウントでのハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してく係数。 このハンドブックは進行中の作業です。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。
設定しました。が低く、パス許容値が指定されていないマシンで最すぎる場合は、と、エンコーダパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。到着きますが停止された、またはまったく機能しなくなったした後の月曜日に開催されました。、速度の成功を収めたものもありました。が 0 に連絡するか、参加してなる場合は、までに連絡するか、参加して長し続けるにつれて、い時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて
がかかります。

 エンコーダ。<return>CHAN> .PHASE-A（ビット、入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-直交エンコーダ信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。フェーズからの初期のスポンサーシップにより A。
 エンコーダ。<return>CHAN> .PHASE-B（ビット、入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-直交エンコーダ信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。フェーズからの初期のスポンサーシップにより B。
 エンコーダ。<return>CHAN> .PHASE-Z（ビット、入力）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-直交エンコーダ信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。フェーズからの初期のスポンサーシップにより Z（インデッ

クは進行中の作業です。スパルを送信してくス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 エンコーダー。<return>CHAN> .POSITION（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スケーリングされた単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。

（POSITION-SCALE を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 エンコーダー。<return>CHAN> .POSITION-INTERPOLATED（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-エンコーダーカウント間が経つにつれてで
補間が経つにつれてされた、スケーリングされた単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。。 POSITIONINTERPOLATED は進行中の作業です。、最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して測定しました。され
た速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて、エンコーダーカウント間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、補間が経つにつれてしようとします。 速度の成功を収めたものもありました。がほぼ同じです。一定しました。で、最
小さな改善を要求速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。推定しました。値を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえている場合は、場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み有効になっていません。です。 低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速時の）リアルタイム拡張を試すことが提、方向に動かすようにドライブに命令する反を見つけることは難し転する速度を定義する時の）リアルタイム拡張を試すことが提、速度の成功を収めたものもありました。変更する許可時の）リアルタイム拡張を試すことが提は進行中の作業です。値が
正しくないため、位置されます。制御するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。使用されしないでください。 ただし、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最 PPRエンコーダ（1回りまたは反転する速度を定義する
あたり 1 パルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダを手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。ねじ切りに連絡するか、参加して使用されでき、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。用され途は、切りくずを壊して取り除くことです。そのためもあります。

 エンコーダー。<return>CHAN> .POSITION-LATCHED（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-現します。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてでは進行中の作業です。使用されされていません。
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 エンコーダー。<return>CHAN> .POSITION-SCALE（FLOAT、I / O）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-スケールを送信してく係数（長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位あたりのハンドブックは進行中の作業です。
カウント数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 たとえば、位置されます。スケールを送信してくが 500 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、エンコーダのハンドブックは進行中の作業です。 1000カウントは進行中の作業です。 2.0単な方法が求められました。
位のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。として報が含まれています。告してください。されます。

 エンコーダー。<return>CHAN> .RAWCOUNTS（S32、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-UPDATE-COUNTERS に連絡するか、参加してよって決定しました。された RAW

カウント。 このハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。、カウントや位置されます。よりも頻繁に使用されるキーボードショートカットを次の表に示します。に連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのされます。 また、リセットやイン
デックは進行中の作業です。スパルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、受けました。けません。

 エンコーダー。<return>CHAN> .RESET（BIT、IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、カウントと位置されます。を手伝うことができる場合は、強制的ライセンシーであるに連絡するか、参加してゼロに連絡するか、参加してし
ます。

 エンコーダー。<return>CHAN> .VELOCITY（FLOAT、OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。スケーリングされた単な方法が求められました。位でのハンドブックは進行中の作業です。
速度の成功を収めたものもありました。。 エンコーダは進行中の作業です。、位置されます。出力を手伝うことができる場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。に連絡するか、参加して微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、する場合は、場合は、と比較して、量子メールを送信してく化し、スクリプトを作成するための多くの試みノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、大幅に高まり始めています。に連絡するか、参加して低く、パス許容値が指定されていないマシンで最
減する場合は、アルを送信してくゴリズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、使用されします。 真のボルトです。 オフのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。大きさが MIN-SPEED-ESTIMATE を手伝うことができる場合は、下で、このドキュメントをコピー、配布、および回りまたは反る場合は、場合は、、
速度の成功を収めたものもありました。出力は進行中の作業です。 0 です。

 エンコーダ。<return>CHAN> .X4-MODE（ビット、I / O）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所（デフォルを送信してくト：TRUE）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-4回りまたは反モードを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加して
します。 TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、カウンタは進行中の作業です。直交波形のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、エッジを手伝うことができる場合は、カウントします（フルを送信してくサイクは進行中の作業です。ルを送信してくごと
に連絡するか、参加して 4カウント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、フルを送信してくサイクは進行中の作業です。ルを送信してくごとに連絡するか、参加して 1回りまたは反だけカウントされます。 カウン
ターモードでは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。無視されます。 1X モードは進行中の作業です。、一部のハンドブックは進行中の作業です。ジョグホイールを送信してくに連絡するか、参加して
役立ちます。

パラメーター
 エンコーダー。<return>CHAN> .CAPTURE-POSITION.TIME（S32、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 エンコーダー。<return>CHAN> .CAPTURE-POSITION.TMAX（S32、RW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 エンコーダー。<return>CHAN> .UPDATE-COUNTERS.TIME（S32、RO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
 エンコーダー。<return>CHAN> .UPDATE-COUNTER.TMAX（S32、RW）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
関である米国国立標準技術研究所数コンポーネントは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします。 各ドライブには、関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダーカウ
ンターに連絡するか、参加して作用されします。異なります。なる場合は、スレッドで異なります。なる場合は、カウンターを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことは進行中の作業です。サポートされていま
せん。
 （FUNCT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ENCODER.UPDATE-COUNTERS-パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、カウントする場合は、高速関である米国国立標準技術研究所数（浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてなし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 （FUNCT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ENCODER.CAPTURE-POSITION-ラッチとスケールを送信してく位置されます。を手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのする場合は、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速機能しなくなった。

12.11.4 PID

　この歴史コンポーネントは、比例/積分あたりの単位）/微分あたりの単位）制御ループをテストする提供します。します。 これはリアルタイム停止スイッチコンポー
ネントの歴史み取りで動作す。 簡単にするため込みに、この歴史説明した例は、で動作は位置ループについて高速レートを変更する説明した例は、して高速レートを変更するいることをテストする前提
として高速レートを変更するいますが失われたとき、この歴史コンポーネントをテストする使用して高速レートを変更する、速度、トーチの歴史高さ、温度などの歴史他のチャンネルの歴史フィー
ドバックループをテストする実装するで動作きます。PID ループブロック図は、単一の歴史 PID ループの歴史ブロック図で動作す。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-121

インストールを送信してく
halcmd: loadrt pid [num_chan=<loops>] [debug=1]

<return>LOOPS>は進行中の作業です。、インストールを送信してくする場合は、 PID ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。数です。 NUMCHAN が指定しました。されていない場合は、、1 つのハンドブックは進行中の作業です。
ルを送信してくープがインストールを送信してくされます。 ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。 16 です（PID.C のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_CHAN で定しました。義するされて
います）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 各ドライブには、ルを送信してくープは進行中の作業です。完全に機に連絡するか、参加して独立しています。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。では進行中の作業です。、<return>LOOPNUM>は進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。
ルを送信してくープ番号すべてを外部とリンクするです。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくープは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする 0 です。
DEBUG = 1 が指定しました。されている場合は、場合は、、コンポーネントは進行中の作業です。、デバッグおよびチューニング中の作業です。に連絡するか、参加して役立つ可
能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします。 デフォルを送信してくトでは進行中の作業です。、共有メモリスペース
を手伝うことができる場合は、節の位置を復元する約しています。し、ピンリストが乱する可能性があります。雑ではなく、妥協する必要はありません。に連絡するか、参加してならないように連絡するか、参加して、余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、なピンは進行中の作業です。エクは進行中の作業です。スポートされません。
削除する必要があります。

halcmd: unloadrt pid

ピン 3 つのハンドブックは進行中の作業です。最も重要なピンは進行中の作業です。
 FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .COMMAND-別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントに連絡するか、参加してよってコマンドされた目を集めた

的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。。 ••
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 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .FEEDBACK-エンコーダーなどのハンドブックは進行中の作業です。フィードバックは進行中の作業です。デバイスに連絡するか、参加してよって
測定しました。された現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。。

 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .OUTPUT-現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。から目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。に連絡するか、参加して移動され、しようとする場合は、速度の成功を収めたものもありました。コマ
ンド。

　位置されます。ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コマンドとフィードバックは進行中の作業です。は進行中の作業です。位置されます。単な方法が求められました。位です。 直線からの逸脱が軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これは進行中の作業です。インチ、
MM、メートルを送信してく、または進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。であれば何でもかまいません。 同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、度の成功を収めたものもありました。、
ラジアンなどに連絡するか、参加してなります。出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。、フィードバックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、コマンドに連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。させる場合は、ために連絡するか、参加して必
要な変更する許可を手伝うことができる場合は、表します。 そのハンドブックは進行中の作業です。ため、位置されます。ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、出力は進行中の作業です。インチ/秒、MM /秒、度の成功を収めたものもありました。/秒などのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。
です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて単な方法が求められました。位は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して秒であり、速度の成功を収めたものもありました。単な方法が求められました。位は進行中の作業です。位置されます。単な方法が求められました。位と一致させるという問題が発生し続けました。します。 コマンドとフィードバックは進行中の作業です。
がメートルを送信してく単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、出力は進行中の作業です。メートルを送信してく/秒単な方法が求められました。位です。
各ドライブには、ルを送信してくープに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな動され、作を手伝うことができる場合は、監視または進行中の作業です。制御するする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ピ
ンがあります。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .ERROR-.COMMAND から.FEEDBACK を手伝うことができる場合は、引き起こします。いたものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して等しい。
 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .ENABLE-ルを送信してくープを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してする場合は、ビット。 .ENABLE が FALSE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、

すべてのハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、器ががリセットされ、出力は進行中の作業です。強制的ライセンシーであるに連絡するか、参加してゼロに連絡するか、参加してなります。 .ENABLE が TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、
ルを送信してくープは進行中の作業です。正常に連絡するか、参加して動され、作します。

飽和を手伝うことができる場合は、報が含まれています。告してください。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、ピン。 飽和は進行中の作業です。、PID ブロックは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。出力が最大または進行中の作業です。最小さな改善を要求のハンドブックは進行中の作業です。制限など、に連絡するか、参加して
ある場合は、ときに連絡するか、参加して発生し続けました。します。
 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .SATURATED-出力が飽和している場合は、場合は、は進行中の作業です。 TRUE。
 FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .SATURATED_S-出力が飽和した時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて。
 （S32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .SATURATED_COUNT-出力が飽和した時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて。
ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。 PIDゲイン、制限など、、およびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモー可能しなくなったな機能しなくなったは進行中の作業です。ピンとして利用されできる場合は、ため、より
高度の成功を収めたものもありました。な調整する高レベルのコントローラー、つまりモーのハンドブックは進行中の作業です。可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーできます。
 FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .PGAIN-比例としては、ゲイン
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .IGAIN-積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲイン
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .DGAIN-微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲイン
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .BIAS-出力のハンドブックは進行中の作業です。一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。オフセット
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .FF0-ゼロ次は、高価なインテリジェントモーションコンフィードフォワード-コマンド（位置されます。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して比例としては、した出

力。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .FF1-一次は、高価なインテリジェントモーションコンフィードフォワード-コマンドのハンドブックは進行中の作業です。導関である米国国立標準技術研究所数（速度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して比例としては、

する場合は、出力。
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 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .FF2-2 次は、高価なインテリジェントモーションコンフィードフォワード-コマンドのハンドブックは進行中の作業です。 2 次は、高価なインテリジェントモーションコン導関である米国国立標準技術研究所数（加して速）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して比
例としては、する場合は、出力。

 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .DEADBAND-無視される場合は、エラーのハンドブックは進行中の作業です。量
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .MAXERROR-エラーのハンドブックは進行中の作業です。制限など、
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .MAXERRORI-エラー積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、器がのハンドブックは進行中の作業です。制限など、
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .MAXERRORD-誤差導関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。制限など、
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .MAXCMDD-コマンド派生し続けました。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれのハンドブックは進行中の作業です。制限など、
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .MAXCMDDD-コマンドのハンドブックは進行中の作業です。 2 次は、高価なインテリジェントモーションコン導関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。制限など、
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .MAXOUTPUT-出力値のハンドブックは進行中の作業です。制限など、
コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。インストールを送信してく時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して DEBUG = 1 が指定しました。された場合は、、4 つのハンドブックは進行中の作業です。追加してピンがエクは進行中の作業です。スポート
されます。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .ERRORI-エラーのハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .ERRORD-エラーのハンドブックは進行中の作業です。導関である米国国立標準技術研究所数。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .COMMANDD-コマンドのハンドブックは進行中の作業です。派生し続けました。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .COMMANDDD-コマンドのハンドブックは進行中の作業です。 2 次は、高価なインテリジェントモーションコン導関である米国国立標準技術研究所数。
関である米国国立標準技術研究所数コンポーネントは進行中の作業です。、PID ルを送信してくープごとに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします。 このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、ルを送信してくー
プに連絡するか、参加して必要なすべてのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、実行します。 各ドライブには、ルを送信してくープに連絡するか、参加しては進行中の作業です。独自のハンドブックは進行中の作業です。機能しなくなったがある場合は、ため、個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくープを手伝うことができる場合は、さ
まざまなスレッドに連絡するか、参加して含まれています。めて、さまざまな速度の成功を収めたものもありました。で実行できます。
 （FUNCT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所PID。<return>LOOPNUM> .DO_PID_CALCS-単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。 PID ルを送信してくープに連絡するか、参加して対してすべてのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、実行し

ます。
PID ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされる場合は、正確なアルを送信してくゴリズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、理解しておく必要のある重要なユーザーしたい場合は、は進行中の作業です。、図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。 PID

ルを送信してくープブロックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的な、EMC2 / SRC / HAL / COMPONENTS / PID.C のハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加してある場合は、コメント、そしてもちろ
んコードを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 自体。 ルを送信してくープ計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。は進行中の作業です。 C 関である米国国立標準技術研究所数 CALC_PID（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してあります。

12.11.5 シミュレートさ制御の種類れたエンコーダ
　シミュレートされたエンコーダは進行中の作業です。まさに連絡するか、参加してそれです。 これは進行中の作業です。、HAL ピンに連絡するか、参加してよって制御するされる場合は、速度の成功を収めたものもありました。
で、インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、使用されして直交パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。 テストに連絡するか、参加して最も役立ちます。
インストールを送信してく

halcmd: loadrt sim-encoder num_chan=<number>
<return>NUMBER>は進行中の作業です。、シミュレートする場合は、エンコーダーのハンドブックは進行中の作業です。数です。 指定しました。しない場合は、、エンコーダーが 1 つ取り組みを開始するために、結果として
り付き数字けられます。 最大数は進行中の作業です。 8 です（SIM_ENCODER.C のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_CHAN で定しました。義するされています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
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削除する必要があります。
halcmd: unloadrt sim-encoder

ピン
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIM-ENCODER。<return>CHAN-NUM> .SPEED-シミュレートされたシャフトのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。コマンド。
 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIM-ENCODER。<return>CHAN-NUM> .PHASE-A-直交出力。
 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIM-ENCODER。<return>CHAN-NUM> .PHASE-B-直交出力。
 （ビット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIM-ENCODER。<return>CHAN-NUM> .PHASE-Z-インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくス出力。
.SPEED が正のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、.PHASE-A が.PHASE-B よりも進みます。
パラメーター
 （U32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIM-ENCODER。<return>CHAN-NUM> .PPR-回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくス数。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIM-ENCODER。<return>CHAN-NUM> .SCALE-速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。スケールを送信してく係数。 デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 1.0 です。

これは進行中の作業です。、速度の成功を収めたものもありました。が 1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する数である場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 RPM のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 60 に連絡するか、参加して、1秒あ
たりのハンドブックは進行中の作業です。度の成功を収めたものもありました。数のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 360 に連絡するか、参加して、1秒あたりのハンドブックは進行中の作業です。ラジアンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 6.283185 に連絡するか、参加して変更する許可します。

1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくス数は進行中の作業です。 1回りまたは反転する速度を定義するあたりのハンドブックは進行中の作業です。カウント数と同じでは進行中の作業です。ないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 
パルを送信してくスは進行中の作業です。完全に機な直交サイクは進行中の作業です。ルを送信してくです。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。エンコーダカウンタは進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。完全に機なサイクは進行中の作業です。ルを送信してく中の作業です。
に連絡するか、参加して 4回りまたは反カウントされます。
関である米国国立標準技術研究所数コンポーネントは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、エクは進行中の作業です。スポートします。 各ドライブには、関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、シミュレートされたすべて
のハンドブックは進行中の作業です。エンコーダーに連絡するか、参加して影響します。します。
 （FUNCT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIM-ENCODER.MAKE-PULSES-直交パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、高速関である米国国立標準技術研究所数（浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてなし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
 （FUNCT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIM-ENCODER.UPDATE-SPEED-速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、スケーリングのハンドブックは進行中の作業です。実行、およびメイクは進行中の作業です。

パルを送信してくスのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。を手伝うことができる場合は、行う低く、パス許容値が指定されていないマシンで最速関である米国国立標準技術研究所数。

12.11.6 Debounce

　デバウンスは進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作する的ライセンシーであるなスイッチ接点を合わせてに連絡するか、参加してよって作成されました。されたグリッチを手伝うことができる場合は、フィルを送信してくタリングできる場合は、リ
アルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントです。 また、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。いパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、拒否します。する場合は、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションでも役立つ
場合は、があります。
インストールを送信してく

halcmd: loadrt debounce cfg=<config-string>
<return>CONFIG-STRING>は進行中の作業です。、コンマで区切られた一連のハンドブックは進行中の作業です。 10 進整する高レベルのコントローラー、つまりモー数です。 各ドライブには、番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、同一のハンドブックは進行中の作業です。デバウンス
フィルを送信してくターのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくします。番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、グルを送信してくープ内のハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、決定しました。しま
す。
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例としては、えば：
halcmd: loadrt debounce cfg=1,4,2

フィルを送信してくタのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープを手伝うことができる場合は、インストールを送信してくします。 グルを送信してくープ 0 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターが含まれています。まれ、
グルを送信してくープ 1 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターが含まれています。まれ、グルを送信してくープ 2 に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターが含まれています。まれます。 
<return>CONFIG-STRING>のハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。「1」で、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターを手伝うことができる場合は、含まれています。む単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープを手伝うことができる場合は、インス
トールを送信してくします。 グルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。最大数 8（DEBOUNCE.C のハンドブックは進行中の作業です。 MAX_GROUPS で定しました。義する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 グルを送信してくープ内のハンドブックは進行中の作業です。
フィルを送信してくターのハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。、共有メモリスペースに連絡するか、参加してよってのハンドブックは進行中の作業です。み制限など、されます。 各ドライブには、グルを送信してくープは進行中の作業です。完全に機に連絡するか、参加して独
立しています。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープ内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターは進行中の作業です。同一であり、それらは進行中の作業です。すべて同じ関である米国国立標準技術研究所数
に連絡するか、参加してよって同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのされます。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。では進行中の作業です。、<return>G>は進行中の作業です。グルを送信してくープ番号すべてを外部とリンクする、<return>F>は進行中の作業です。グルを送信してくープ内のハンドブックは進行中の作業です。フィ
ルを送信してくター番号すべてを外部とリンクするです。 最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターは進行中の作業です。グルを送信してくープ 0、フィルを送信してくター 0 です。
削除する必要があります。

halcmd: unloadrt debounce

ピン個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ピンがあります。
 （BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所デバウンス。<return>G>。<return>F> .IN-グルを送信してくープ<return>G>のハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくター<return>F>のハンドブックは進行中の作業です。入力。
 BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所デバウンス。<return>G>。<return>F> .OUT-グルを送信してくープ<return>G>のハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくター<return>F>のハンドブックは進行中の作業です。出力。
パラメーターフィルを送信してくターのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、グルを送信してくープに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターがあります 9。
 S32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所DEBOUNCE。<return>G> .DELAY-グルを送信してくープ<return>G>内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくター遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッ。
フィルを送信してくタのハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。、スレッド期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。位です。 最小さな改善を要求遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。ゼロです。 ゼロ遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッフィルを送信してくターのハンドブックは進行中の作業です。出力
は進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して正確に連絡するか、参加して従って使用されいます。何もフィルを送信してくターしません。 遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッが増加してする場合は、に連絡するか、参加してつれて、ますます
長し続けるにつれて、いグリッチは進行中の作業です。拒否します。されます。 遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッが 4 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、4 スレッド期のスポンサーシップにより間が経つにつれて以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。グリッチは進行中の作業です。拒否します。
されます。
関である米国国立標準技術研究所数フィルを送信してくターのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、グルを送信してくープに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。グルを送信してくープ内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターを手伝うことができる場合は、同時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのする場合は、 1 つ
のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数があります。 フィルを送信してくタのハンドブックは進行中の作業です。さまざまなグルを送信してくープは進行中の作業です。、さまざまなスレッドからさまざまな期のスポンサーシップにより間が経つにつれて
に連絡するか、参加して更する許可新しいバージョンのできます。
 （機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所DEBOUNCE。<return>G>-グルを送信してくープ<return>G>内のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターを手伝うことができる場合は、更する許可新しいバージョンのします。

9　個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。フィルを送信してくターに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、内部状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。変数もあります。 そのハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、パラメーターとしてエクは進行中の作業です。スポートでき
る場合は、コンパイルを送信してく時の）リアルタイム拡張を試すことが提スイッチがあります。 これは進行中の作業です。テストを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしており、通常のハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。では進行中の作業です。共有メモリを手伝うことができる場合は、浪費しています。 他の人は他の見解を持っていますが、
する場合は、だけです。

12.11.7 Siggen

SIGGEN は進行中の作業です。、方形波、三角を得ることができます。波、正弦波を手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントです。 これは進行中の作業です。主に連絡するか、参加してテ
ストに連絡するか、参加して使用されされます。
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インストールを送信してく
halcmd: loadrt siggen [num_chan=<chans>]

<return>CHANS>は進行中の作業です。、インストールを送信してくする場合は、信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がのハンドブックは進行中の作業です。数です。 NUMCHAN が指定しました。されていない場合は、、1 つのハンドブックは進行中の作業です。
信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器ががインストールを送信してくされます。 ジェネレーターのハンドブックは進行中の作業です。最大数は進行中の作業です。 16 です（SIGGEN.C のハンドブックは進行中の作業です。
MAX_CHAN で定しました。義するされています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 各ドライブには、ジェネレーターは進行中の作業です。完全に機に連絡するか、参加して独立しています。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。説明したこのペーパーを参照してください。で
は進行中の作業です。、<return>CHAN>は進行中の作業です。特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクする発生し続けました。器がのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするです（番号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。 0 から始するために、結果としてまります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
削除する必要があります。

halcmd: unloadrt siggen

ピン各ドライブには、ジェネレータに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 5 つのハンドブックは進行中の作業です。出力ピンがあります。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIGGEN。<return>CHAN> .SINE-正弦波出力。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIGGEN。<return>CHAN> .COSINE-コサイン出力。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIGGEN。<return>CHAN> .SAWTOOTH-鋸歯には、ギア比ではなく歯の数が必要であること状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配すのハンドブックは進行中の作業です。出力。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIGGEN。<return>CHAN> .TRIANGLE-三角を得ることができます。波出力。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIGGEN。<return>CHAN> .SQUARE-方形波出力。
5 つのハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。すべて、同じ周波数、振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動幅に高まり始めています。、およびオフセットを手伝うことができる場合は、持ちました。っています。
出力ピンに連絡するか、参加して加してえて、3 つのハンドブックは進行中の作業です。制御するピンがあります。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIGGEN。<return>CHAN> .FREQUENCY-周波数を手伝うことができる場合は、ヘルを送信してくツで設定しました。します。デフォルを送信してくト値は進行中の作業です。 1HZ

です。
 （FLOAT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIGGEN。<return>CHAN> .AMPLITUDE-出力波形のハンドブックは進行中の作業です。ピークは進行中の作業です。振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 1

です。
 (float) siggen.<chan>.offset - Sets DC offset of the output waveforms, default is 0.

たとえば、SIGGEN.0.AMPLITUDE が 1.0 で、SIGGEN.0.OFFSET が 0.0 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、出力は進行中の作業です。-1.0 から+1.0 に連絡するか、参加して
スイングします。 SIGGEN.0.AMPLITUDE が 2.5 で、SIGGEN.0.OFFSET が 10.0 のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、出力は進行中の作業です。 7.5 から
12.5 に連絡するか、参加してスイングします。
パラメータなし。 10

関である米国国立標準技術研究所数
 （FUNCT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所SIGGEN。<return>CHAN> .UPDATE-5 つのハンドブックは進行中の作業です。出力すべてのハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい値を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。

10  バージョン 2.1 より前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。は進行中の作業です。、周波数、振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動幅に高まり始めています。、およびオフセットがパラメーターでした。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネ
ントに連絡するか、参加してよる場合は、制御するを手伝うことができる場合は、可能しなくなったに連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して、ピンに連絡するか、参加して変更する許可されました。
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12.11.8 lut5

LUT5 コンポーネントは進行中の作業です。、ルを送信してくックは進行中の作業です。アップテーブルを送信してくに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづく 5入力ロジックは進行中の作業です。コンポーネントです。
LUT5 は進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてスレッドを手伝うことができる場合は、必要としません。
インストールを送信してく

loadrt lut5 [count=N|names=name1[,name2...]]

addf lut5.N servo-thread | base-thread

setp lut5.N.function 0xN

関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。上から始するために、結果としてまる場合は、関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。 16 進数を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、1 または進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、入力して、そのハンドブックは進行中の作業です。行が TRUE か
FALSE かを手伝うことができる場合は、示します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、出力列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。数値を手伝うことができる場合は、上から順に連絡するか、参加して書き、右から左に移動すると、それは正のに連絡するか、参加して書きます。 こ
れは進行中の作業です。 2 進数に連絡するか、参加してなります。 UBUNTU のハンドブックは進行中の作業です。ようなプログラムのメンバーに連絡するか、参加してビューで電卓ウィジェットです。を手伝うことができる場合は、使用されして、2 進数を手伝うことができる場合は、入力し、
それを手伝うことができる場合は、 16 進数に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、と、それが関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してなります。
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2 つのハンドブックは進行中の作業です。入力例としては、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。表では進行中の作業です。、真のボルトです。 オフに連絡するか、参加してなりたい各ドライブには、行のハンドブックは進行中の作業です。出力状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。を手伝うことができる場合は、選択されまししています。
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このハンドブックは進行中の作業です。例としては、のハンドブックは進行中の作業です。出力列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。る場合は、と、ビット 0 または進行中の作業です。ビット 0 で、ビット 1 がオンで、他の国における登録商標です。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。何もないときに連絡するか、参加して
出力を手伝うことができる場合は、オンに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。 2 進数は進行中の作業です。 B1010 です（出力を手伝うことができる場合は、 90度の成功を収めたものもありました。CW回りまたは反転する速度を定義するさせます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 こ
のハンドブックは進行中の作業です。数値を手伝うことができる場合は、電卓ウィジェットです。に連絡するか、参加して入力し、表示を手伝うことができる場合は、 16 進数に連絡するか、参加して変更する許可する場合は、と、関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加して必要な数値は進行中の作業です。 0XA に連絡するか、参加してなります。 16

進プレフィックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。 0X です。

12.12 HALの変更例
これらのハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。すべて、STEPCONFベースのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。から開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてし、ベーススレッドとサーボスレッドのハンドブックは進行中の作業です。 2 つ

のハンドブックは進行中の作業です。スレッドがある場合は、ことを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。提としています。 STEPCONF ウィザードは進行中の作業です。、空のハンドブックは進行中の作業です。 CUSTOM.HAL ファイルを送信してくと
CUSTOM_POSTGUI.HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 CUSTOM.HAL ファイルを送信してくは進行中の作業です。構成されました。 HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してロード
され、CUSTOM_POSTGUI.HAL ファイルを送信してくは進行中の作業です。 GUI のハンドブックは進行中の作業です。ロード後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加してロードされます。
12.12.1 2つの変更出し力を読み取る接続するハイパーセンシング

　2 つのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、OR2 コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されできます。 OR2 は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機
能しなくなったし、OR2へのハンドブックは進行中の作業です。入力がオンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、OR2出力は進行中の作業です。オンに連絡するか、参加してなります。 OR2へのハンドブックは進行中の作業です。入力がどちらもオンに連絡するか、参加して
なっていない場合は、、OR2出力は進行中の作業です。オフに連絡するか、参加してなります。
　たとえば、2 つのハンドブックは進行中の作業です。 PYVCP ボタンを手伝うことができる場合は、両方とも 1 つのハンドブックは進行中の作業です。 LED に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
.XML ファイルを送信してく

<return>pyvcp>

<return>button>

<return>halpin>"button-1"<return>/halpin>

<return>text>"Button 1"<return>/text>

<return>/button>

<return>button>
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<return>halpin>"button-2"<return>/halpin>

<return>text>"Button 2"<return>/text>

<return>/button>

<return>led>

<return>halpin>"led-1"<return>/halpin>

<return>size>50<return>/size>

<return>on_color>"green"<return>/on_color>

<return>off_color>"red"<return>/off_color>

<return>/led>

<return>/pyvcp>

POSTGUI.HAL ファイルを送信してく
loadrt or2

addf or2.0 servo-thread

net button-1 or2.0.in0 <return>= pyvcp.button-1

net button-2 or2.0.in1 <return>= pyvcp.button-2

net led-1 pyvcp.led-1 <return>= or2.0.out

　STEPCONF WIZARD で作成されました。された AXIS シミュレーターでこのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、実行する場合は、と、ターミナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびい
て、ターミナのロビーでルを送信してくで HALCMD SHOW PIN OR2 と入力する場合は、ことに連絡するか、参加してより、LOADRTOR2 で作成されました。されたピンを手伝うことができる場合は、
確認されるように、スピンドルモーターへのできます。

halcmd show pin or2

Component Pins:

Owner Type Dir Value Name

22 bit IN FALSE or2.0.in0 <return>== button-1

22 bit IN FALSE or2.0.in1 <return>== button-2

22 bit OUT FALSE or2.0.out ==> led-1

　HAL コマンドのハンドブックは進行中の作業です。 SHOWPIN OR2 から、BUTTON-1 ピンが OR2.0.IN0 ピンに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、ことがわ
かります。方向に動かすようにドライブに命令する矢印から、ボタンが出力され、OR2.0.IN0 が入力である場合は、ことがわかります。 。 OR2

からのハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。、LED のハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して送り速度られます。
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12.12.2 手動ツールチとのインタプリタの相互作用ェンジ
　このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、独自のハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、ローリングしていて、HAL MANUALTOOLCHANGE ウィンドウを手伝うことができる場合は、追加してし
たいと想定しました。しています。 HAL 手動され、ツールを送信してくチェンジは進行中の作業です。、プリセット可能しなくなったなツールを送信してくがあり、オフセッ
トを手伝うことができる場合は、ツールを送信してくテーブルを送信してくに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースとする場合は、場合は、に連絡するか、参加して主に連絡するか、参加して役立ちます。 ツールを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、たびに連絡するか、参加してタッチオフする場合は、
必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、G コードを手伝うことができる場合は、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が最善に興味を持つようになりました。です。 HAL 手動され、ツールを送信してく変更する許可ウィンドウを手伝うことができる場合は、使用されす
る場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加して HAL_MANUALTOOLCHANGE コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードしてから、IOCONTROLツールを送信してく
変更する許可を手伝うことができる場合は、 HAL_MANUALTOOLCHANGE 変更する許可に連絡するか、参加して送信してくし、HAL_MANUALTOOLCHANGE 変更する許可を手伝うことができる場合は、 IOCONTROLツールを送信してく
変更する許可に連絡するか、参加して送信してくする場合は、必要があります。 工具のパラメータ化されたリス交換に使用される、より安価なが完了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたことを手伝うことができる場合は、示すために連絡するか、参加して、外部入力用されのハンドブックは進行中の作業です。ピンが用され
意が作成されました。されています。
　これは進行中の作業です。、HAL 手動され、ツールを送信してくチェンジコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されした手動され、ツールを送信してくチェンジのハンドブックは進行中の作業です。例としては、です。

loadusr -W hal_manualtoolchange

net tool-change iocontrol.0.tool-change => hal_manualtoolchange.change

net tool-changed iocontrol.0.tool-changed <return>= hal_manualtoolchange.changed

net external-tool-changed hal_manualtoolchange.change_button <return>= parport.0.pin-12-in

net tool-number iocontrol.0.tool-prep-number => hal_manualtoolchange.number

net tool-prepare-loopback iocontrol.0.tool-prepare => iocontrol.0.tool-prepared

これは進行中の作業です。、HAL 手動され、ツールを送信してくチェンジコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されしない手動され、ツールを送信してくチェンジのハンドブックは進行中の作業です。例としては、です。
net tool-number <return>= iocontrol.0.tool-prep-number

net tool-change-loopback iocontrol.0.tool-change => iocontrol.0.tool-changed

net tool-prepare-loopback iocontrol.0.tool-prepare => iocontrol.0.tool-prepared

12.12.3 速度なオプションを読み取る計算するハイパーセンシング
　このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、DDT、MULT2、および ABS を手伝うことができる場合は、使用されして、単な方法が求められました。一軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。 リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して
コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、マニュアルを送信してくページまたは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。
ション（セクは進行中の作業です。ション 14.10.2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　まず、構成されました。を手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。して、すべてのハンドブックは進行中の作業です。準備を手伝うことができる場合は、が整する高レベルのコントローラー、つまりモーったリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されしてい
ないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL構成されました。ウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、ピンセクは進行中の作業です。ションでコン
ポーネントを手伝うことができる場合は、探します。 これらのします。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、それらがロードされている場合は、.HAL ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけたら、カウント
を手伝うことができる場合は、増やして、インスタンスを手伝うことができる場合は、正しい値に連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。 CUSTOM.HAL ファイルを送信してくに連絡するか、参加して以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、追加してします。

リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードします。
loadrt ddt count=1

loadrt mult2 count=1
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loadrt abs count=1

関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、スレッドに連絡するか、参加して追加してして、更する許可新しいバージョンのされる場合は、ように連絡するか、参加してします。
addf ddt.0 servo-thread

addf mult2.0 servo-thread

addf abs.0 servo-thread

接続するためのコードを作成しました。します。
setp mult2.in1 60

net xpos-cmd ddt.0.in

net X-IPS mult2.0.in0 <return>= ddt.0.out

net X-ABS abs.0.in <return>= mult2.0.out

net X-IPM abs.0.out

このハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、MULT2.0.IN1 を手伝うことができる場合は、 60 に連絡するか、参加して設定しました。して、DDT.0.OUT から取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれしたインチ/秒を手伝うことができる場合は、イ
ンチ/分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なします。
XPOS-CMD は進行中の作業です。、コマンドされた位置されます。を手伝うことができる場合は、 DDT.0.IN に連絡するか、参加して送信してくします。 DDT は進行中の作業です。、入力のハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試みのハンドブックは進行中の作業です。導関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。
します。
DDT2.0.OUT に連絡するか、参加して 60 を手伝うことができる場合は、掛けます。たとえば、けて、IPM を手伝うことができる場合は、求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめます。
MULT2.0.OUT は進行中の作業です。絶対値を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、ために連絡するか、参加して ABS に連絡するか、参加して送信してくされます。
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なは進行中の作業です。、X軸の移動を協調制御できます。が 15IPM でマイナのロビーでス方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して移動され、している場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。結果を手伝うことができる場合は、示しています。 ABS.0.OUT

ピンまたは進行中の作業です。 X-IPM 信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。いずれかから絶対値を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできる場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-122

12.12.4 ソフトスタート
　このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、HAL コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。ローパス、LIMIT2、または進行中の作業です。 LIMIT3 を手伝うことができる場合は、使用されして、信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。変化し、スクリプトを作成するための多くの試み速度の成功を収めたものもありました。
を手伝うことができる場合は、制限など、する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。
　このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、旋盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。スピンドルを送信してくを手伝うことができる場合は、駆動され、する場合は、サーボモーターがあります。 サーボでコマンドされ
たスピンドルを送信してく速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、使用されした場合は、、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。からコマンドされた速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加してできる場合は、だけ速く移動され、し
ようとします。 これに連絡するか、参加してより、問題でした。この時までに、が発生し続けました。したり、ドライブが損なう可能性があ傷を与えるしたりする場合は、可能しなくなった性があります。があります。 
変化し、スクリプトを作成するための多くの試みのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、遅くなり、動きが長くなる可能性くする場合は、ために連絡するか、参加して、PID のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してリミッターを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして SPINDLE.N.SPEED-OUT を手伝うことができる場合は、送信してくして、
PID コマンド値が新しいバージョンのしい設定しました。に連絡するか、参加してゆっくりと変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ことができます。
　信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、制限など、する場合は、 3 つのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。みコンポーネントは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 LIMIT2 は進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。と 1 次は、高価なインテリジェントモーションコン導関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、制限など、します。
 LIMIT3 は進行中の作業です。、信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。、1 次は、高価なインテリジェントモーションコンおよび 2 次は、高価なインテリジェントモーションコン導関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、制限など、します。
 ローパスは進行中の作業です。、指数関である米国国立標準技術研究所数的ライセンシーであるに連絡するか、参加して重み付き数字けされた移動され、平均を手伝うことができる場合は、使用されして入力信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、追跡の問題です。します
　これらのハンドブックは進行中の作業です。 HAL コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、マニュアルを送信してくページを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのしてください。
以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、 SOFTSTART.HAL というテキストファイルを送信してくに連絡するか、参加して配置されます。します。 LINUX に連絡するか、参加して慣れていない場合は、は進行中の作業です。、
ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して配置されます。します。

loadrt threads period1=1000000 name1=thread
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loadrt siggen

loadrt lowpass

loadrt limit2

loadrt limit3

net square siggen.0.square => lowpass.0.in limit2.0.in limit3.0.in

net lowpass <return>= lowpass.0.out

net limit2 <return>= limit2.0.out

net limit3 <return>= limit3.0.out

setp siggen.0.frequency .1

setp lowpass.0.gain .01

setp limit2.0.maxv 2

setp limit3.0.maxv 2

setp limit3.0.maxa 10

addf siggen.0.update thread

addf lowpass.0 thread

addf limit2.0 thread

addf limit3.0 thread

start

loadusr halscope

ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびき、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コマンドでファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、実行します。
halrun -I softstart.hal

HAL オシロスコープが最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して起動され、したら、[OK]を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してデフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。スレッドを手伝うことができる場合は、受けました。け入れ
ます。
　次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、チャネルを送信してくに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要があります。 チャネルを送信してく 1 を手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。し、[信してく号すべてを外部とリンクする]タブから正
方形を手伝うことができる場合は、選択されましします。 チャネルを送信してく 2〜4 に連絡するか、参加してついて繰り返します。り返す可能性があります。し、ローパス、LIMIT2、および LIMIT3 を手伝うことができる場合は、追加してし
ます。
　次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、トリガー信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、[ソースなし]ボタンを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。して、正方形を手伝うことができる場合は、選択されましします。
 ボタンがソースチャン 1 に連絡するか、参加して変わります。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、[実行モード]ラジオボタンボックは進行中の作業です。スで[シングルを送信してく]を手伝うことができる場合は、
クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。します。 これに連絡するか、参加してより実行が開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてされ、実行が終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、とトレースが表示されます。
　信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。して見したのはそこでした。やすくする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、チャンネルを送信してくを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リックは進行中の作業です。してから、[垂直]ボックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。[位置されます。]ス
ライダーを手伝うことができる場合は、使用されして位置されます。を手伝うことができる場合は、設定しました。します。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 14-123

コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。値を手伝うことができる場合は、変更する許可した場合は、のハンドブックは進行中の作業です。影響します。を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウで変更する許可で
きます。 ローパスに連絡するか、参加して対してさまざまなゲイン設定しました。がどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ター
ミナのロビーでルを送信してくウィンドウに連絡するか、参加して次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して入力して、さまざまな設定しました。を手伝うことができる場合は、試すことが提してください。

setp lowpass.0.gain *.01

設定しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可した後の月曜日に開催されました。、オシロスコープを手伝うことができる場合は、再度の成功を収めたものもありました。実行して変更する許可を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。
終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたら、ターミナのロビーでルを送信してくウィンドウで EXIT と入力して、HALRUN を手伝うことができる場合は、シャットダウンし、

HALSCOPE を手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じます。 HALRUN を手伝うことができる場合は、実行している場合は、状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。でターミナのロビーでルを送信してくウィンドウを手伝うことができる場合は、閉じているすべての接点を使用します。じないでくださ
い。メモリに連絡するか、参加して何かが残りのステップを完了してから、構成を使用してって、EMC のハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み込む」という選択を行います。みが妨げるものではありません。げられる場合は、可能しなくなった性があります。があります。
　HALSCOPE のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HAL のハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

12.12.5 スタンドアロンHAL
　場合は、に連絡するか、参加してよっては進行中の作業です。、HAL だけで GLADEVCP画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、実行したいことがあります。 たとえば、ステッ
ピングモーターを手伝うことができる場合は、実行する場合は、だけでよいステッピング駆動され、デバイスがある場合は、とします。 シンプルを送信してくな開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
始するために、結果として/停止された、またはまったく機能しなくなったインターフェースがアプリケーションに連絡するか、参加して必要なすべてである場合は、ため、本格的ライセンシーであるな CNC アプリ
ケーションを手伝うことができる場合は、ロードして構成されました。する場合は、必要は進行中の作業です。ありません。
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次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、1 つのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な GLADEVCP パネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。しました。
BASIC SYNTAX

# load the winder.glade GUI and name it winder

loadusr -Wn winder gladevcp -c winder -u handler.py winder.glade

# load realtime components

loadrt threads name1=fast period1=50000 fp1=0 name2=slow period2=1000000

loadrt stepgen step_type=0 ctrl_type=v

loadrt hal_parport cfg="0x378 out"

# add functions to threads

addf stepgen.make-pulses fast

addf stepgen.update-freq slow

addf stepgen.capture-position slow

addf parport.0.read fast

addf parport.0.write fast

# make hal connections

net winder-step parport.0.pin-02-out <return>= stepgen.0.step

net winder-dir parport.0.pin-03-out <return>= stepgen.0.dir

net run-stepgen stepgen.0.enable <return>= winder.start_button

# start the threads

Start

# comment out the following lines while testing and use the interactive

# option halrun -I -f start.hal to be able to show pins etc.

# wait until the gladevcp GUI named winder terminates

waitusr winder
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# stop HAL threads

Stop

# unload HAL all components before exiting

unloadrt all

12.13 HALコンポーネントジェネレータ
12.13.1 前の変更書きき

　HAL コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。は進行中の作業です。面で移動します。直線からの円弧の最大偏差が倒した切断部品との衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムなプロセスに連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があり、そのハンドブックは進行中の作業です。ほとんどは進行中の作業です。 RTAPI_およ
び HAL_関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。セットアップ呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しと関である米国国立標準技術研究所連する場合は、エラーチェックは進行中の作業です。で行われます。 HALCOMPILE は進行中の作業です。、
このハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。コードを手伝うことができる場合は、自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して記述されたします。
　HAL コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。コンパイルを送信してくは進行中の作業です。、コンポーネントが LINUXCNC ソースツリーのハンドブックは進行中の作業です。一部である場合は、
か外部である場合は、かに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、HALCOMPILE を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、に連絡するか、参加してもは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。です。
　たとえば、C でコーディングする場合は、場合は、、「DDT」などのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なコンポーネントは進行中の作業です。約しています。 80 行のハンドブックは進行中の作業です。コー
ドです。 HALCOMPILE プリプロセッサを手伝うことができる場合は、使用されして記述されたした場合は、、同等のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。非常に連絡するか、参加して短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。
くなります。
単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。例としては、

component ddt "Compute the derivative of the input function";

pin in float in;

pin out float out;

variable double old;

function _;

license "GPL"; // indicates GPL v2 or later

;;

float tmp = in;

out = (M1)tmp - old) / fperiod;

old = tmp;

12.13.2 インストール
コンポーネントを手伝うことができる場合は、コンパイルを送信してくする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、DEV を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、必要があります。

sudo apt install linuxcnc-dev

or
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sudo apt install linuxcnc-uspace-dev

もう 1 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。は進行中の作業です。、SYNAPTIC PACKAGEMANAGER を手伝うことができる場合は、使用されして LINUXCNC-DEV または進行中の作業です。 LINUXCNC-

USPACE-DEV を手伝うことができる場合は、インストールを送信してくする場合は、ことです。
12.13.3 コンポーネントの変更使用

コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、コンポーネントを手伝うことができる場合は、ロードしてスレッドに連絡するか、参加して追加してする場合は、必要があり
ます。
例としては、

loadrt threads name1=servo-thread period1=1000000

loadrt ddt

addf ddt.0 servo-thread

LOADRT と ADDF のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HALBASICS を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
コンポーネントを手伝うことができる場合は、テストする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HAL チュートリアルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加して従って使用されってください。

12.13.4 定義コマンド
 コンポーネント-コンポーネントは進行中の作業です。、HALCMDLOADRT でロードされる場合は、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモ

ジュールを送信してくです。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。.COMP ファイルを送信してくで 1 つのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 コンポーネン
ト名とファイルを送信してく名は進行中の作業です。一致させるという問題が発生し続けました。している場合は、必要があります。

 インスタンス-コンポーネントは進行中の作業です。 0個のパーツを作成する必要があります。以上のハンドブックは進行中の作業です。インスタンスを手伝うことができる場合は、持ちました。つことができます。 コンポーネ
ントのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、インスタンスは進行中の作業です。同じように連絡するか、参加して作成されました。されますが（すべて同じピン、パラメーター、関である米国国立標準技術研究所数、
およびデータがあります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、ピン、パラメーター、およびデータのハンドブックは進行中の作業です。値が異なります。なる場合は、場合は、は進行中の作業です。独立し
て動され、作します。

 シングルを送信してくトン-コンポーネントが「シングルを送信してくトン」である場合は、可能しなくなった性があります。があります。そのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、イン
スタンスが 1 つだけ作成されました。されます。 システムのメンバーに連絡するか、参加して内に連絡するか、参加してそのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。のハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。トが文字通り 1 つしか
ない場合は、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。いて、シングルを送信してくトンコンポーネントを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ことは進行中の作業です。ほとんど意が作成されました。味を持ちました。がありませ
ん（たとえば、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 UNIX 時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、ピンに連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしたコンポーネント、または進行中の作業です。
内蔵 PC スピーカー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.13.5 インスタンスの変更作モード成
　シングルを送信してくトンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、コンポーネントがロードされる場合は、ときに連絡するか、参加して 1 つのハンドブックは進行中の作業です。インスタンスが作成されました。されま
す。
　シングルを送信してくトン以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、COUNT モジュールを送信してくパラメータは進行中の作業です。、作成されました。される場合は、番号すべてを外部とリンクする付き数字きインスタンス
のハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、決定しました。します。 COUNT が指定しました。されていない場合は、、NAMES モジュールを送信してくパラメーターは進行中の作業です。、作成されました。さ
れる場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字きインスタンスのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、決定しました。します。 COUNT も NAMES も指定しました。されていない場合は、、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。
番号すべてを外部とリンクする付き数字きインスタンスが作成されました。されます。
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12.13.6 暗黙のパラメータの変更パラメータ
　関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、コンポーネントを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてである場合は、期のスポンサーシップにより間が経つにつれてパラ
メーターが暗黙のキー的ライセンシーであるに連絡するか、参加して渡されると、されます。 浮動され、小さな改善を要求数点を合わせてを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、秒単な方法が求められました。位のハンドブックは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてである場合は、
FPERIOD、または進行中の作業です。（PERIOD * 1E-9）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、こともできます。 これは進行中の作業です。、タイミング情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、必要と
する場合は、コンポーネントで役立ちます。

12.13.7 構文
　.COMP ファイルを送信してくは進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。宣言とそれに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。く;;で構成されました。されます。 独自のハンドブックは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して、モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。
機能しなくなったを手伝うことができる場合は、実装にする場合は、 C コードが続するためのコードを作成しました。きます。
宣言は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 COMPONENT HALNAME (M1)DOC);

 PIN PINDIRECTION TYPE HALNAME (M1)[SIZE]|[MAXSIZE: CONDSIZE]) (M1)IF CONDITION) (M1)= 

STARTVALUE) (M1)DOC) ;

 PARAM PARAMDIRECTION TYPE HALNAME (M1)[SIZE]|[MAXSIZE: CONDSIZE]) (M1)IF 

CONDITION) (M1)= STARTVALUE) (M1)DOC);

 FUNCTION HALNAME (M1)FP | NOFP) (M1)DOC);

 OPTION OPT (M1)VALUE);

 VARIABLE CTYPE STARREDNAME (M1)[SIZE]);

 DESCRIPTION DOC;

 NOTES DOC;

 SEE_ALSO DOC;

 LICENSE LICENSE;

 AUTHOR AUTHOR;

 INCLUDE HEADERFILE;

括弧の最大偏差がは進行中の作業です。オプション項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、示します。 縦棒グラフにリンクできます。は進行中の作業です。代替える案されました。このアイデアは成功裏に追求されました。次は、高価なインテリジェントモーションコンを手伝うことができる場合は、示します。 大文字のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して可変
テキストを手伝うことができる場合は、示します。
 NAME-標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 C識別を停止します。子メールを送信してく
 STARREDNAME-前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して 0個のパーツを作成する必要があります。以上のハンドブックは進行中の作業です。*が付き数字いた C識別を停止します。子メールを送信してく。 このハンドブックは進行中の作業です。構文は進行中の作業です。、ポインターである場合は、インス

タンス変数を手伝うことができる場合は、宣言する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 文法が求められました。上、*と変数名のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して空白になりました。がない場合は、がある場合は、
ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

 HALNAME-拡張を試すことが提識別を停止します。子メールを送信してく。 HAL識別を停止します。子メールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。に連絡するか、参加して使用されする場合は、と、アンダースコアは進行中の作業です。ダッシュに連絡するか、参加して置されます。き
換に使用される、より安価なえられ、末尾を追加します。のハンドブックは進行中の作業です。ダッシュまたは進行中の作業です。ピリオドは進行中の作業です。削除する必要があります。される場合は、ため、「THIS_NAME_」は進行中の作業です。「THIS-

NAME」に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なされます。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が「_」のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、 末尾を追加します。のハンドブックは進行中の作業です。ピリオドも削除する必要があります。される場合は、ため、
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「FUNCTION_」は進行中の作業です。「COMPONENT。<return>NUM>」では進行中の作業です。なく「COMPONENT。<return>NUM>」のハンドブックは進行中の作業です。ような HAL 関である米国国立標準技術研究所
数名を手伝うことができる場合は、付き数字けます。
　存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、接頭に配置することをお勧めします。辞 HAL_は進行中の作業です。、ピン、パラメーター、および関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ときに連絡するか、参加してコン
ポーネント名のハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。から削除する必要があります。されます。 ピンまたは進行中の作業です。パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。 HALID で、＃は進行中の作業です。配列を維持します。 それ項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めた
を手伝うことができる場合は、示し、[SIZE]宣言と組みを開始するために、結果としてみ合は、わせて使用されする場合は、必要があります。
　ハッシュマークは進行中の作業です。は進行中の作業です。、＃文字数と同じ長し続けるにつれて、さのハンドブックは進行中の作業です。 0 が埋めめ込む」という選択を行います。まれた数字に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられます。 C
識別を停止します。子メールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。に連絡するか、参加して使用されする場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可が HALNAME に連絡するか、参加して適用されされます。

1. 「＃」文字、およびそれらのハンドブックは進行中の作業です。直前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。「。」、「_」、または進行中の作業です。「-」文字は進行中の作業です。すべて削除する必要があります。されます。
2. 残りのステップを完了してから、構成を使用してりのハンドブックは進行中の作業です。「。」 および「-」文字は進行中の作業です。「_」に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられます。
3. 繰り返します。り返す可能性があります。される場合は、「_」文字は進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。「\ _」文字に連絡するか、参加して変更する許可されます。
末尾を追加します。のハンドブックは進行中の作業です。「_」は進行中の作業です。保持ちました。される場合は、ため、予約しています。済みます。みのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。やキーワード（MIN など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と衝突の場合にトーチが「脱落」または脱落することを可能にするメカニズムする場合は、 HAL識別を停止します。子メールを送信してく
を手伝うことができる場合は、使用されできます。

 IFCONDITION-ピンまたは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、必要がある場合は、ときに連絡するか、参加してゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。変数パーソナのロビーで
リティを手伝うことができる場合は、含まれています。む式に公開されました。

 SIZE-配列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、示す数値。 配列を維持します。 それ項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、0 から SIZE-1 までのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするが付き数字けられていま
す。

 MAXSIZE：CONDSIZE-配列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。最大サイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して変数のハンドブックは進行中の作業です。パーソナのロビーでリティを手伝うことができる場合は、含まれています。む式に公開されました。が続するためのコードを作成しました。き、常に連絡するか、参加して
MAXSIZE未満のと評価なされる場合は、数値。 配列を維持します。 それが作成されました。される場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。サイズからの初期のスポンサーシップによりは進行中の作業です。 CONDSIZE に連絡するか、参加してなりま
す。

 DOC-アイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、文書化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、文字列を維持します。 それ。 文字列を維持します。 それは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような C スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。「二重引き起こします。用され符で囲で、理事会はこれに同意しました。
まれた」文字列を維持します。 それに連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

"Selects the desired edge: TRUE means falling, FALSE means rising"
または進行中の作業です。、PYTHON スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。「三重引き起こします。用され符」文字列を維持します。 それ。これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような改行と引き起こします。用され符が埋めめ込む」という選択を行います。
まれている場合は、場合は、があります。

"""The effect of this parameter, also known as "the orb of zot",
will require at least two paragraphs to explain.
Hopefully these paragraphs have allowed you to understand "zot"
better."""
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または進行中の作業です。、文字列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してリテラルを送信してく文字 R を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、こともできます。そのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、文字列を維持します。 それは進行中の作業です。 PYTHON のハンドブックは進行中の作業です。
RAW文字列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して解しておく必要のある重要なユーザー釈されます（逆時間送りまたはされます。
ドキュメント文字列を維持します。 それは進行中の作業です。「GROFF-MAN」形式に公開されました。です。 このハンドブックは進行中の作業です。マークは進行中の作業です。アップ形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、
GROFF_MAN（7）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 HALCOMPILE は進行中の作業です。文字列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。バックは進行中の作業です。スラッシュエスケープを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー
釈されます（逆時間送りまたはする場合は、ことを手伝うことができる場合は、忘れないでください。れないでください。たとえば、単な方法が求められました。語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加してイタリックは進行中の作業です。フォントを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して記述されたします。

"\\fIexample\\fB"
このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、R文字列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。円記号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、 2倍に連絡するか、参加してする場合は、必要がないため、R文字列を維持します。 それは進行中の作業です。特に連絡するか、参加して便利です。

"\fIexample\fB"

 TYPE-HAL タイプのハンドブックは進行中の作業です。 1 つ：ビット、符号すべてを外部とリンクする付き数字き、符号すべてを外部とリンクするなし、または進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて。 古いい名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。 S32

および U32 も使用されできますが、符号すべてを外部とリンクする付き数字きおよび符号すべてを外部とリンクするなしが推奨されます。
 PINDIRECTION-次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれか：IN、OUT、または進行中の作業です。 IO。 コンポーネントは進行中の作業です。、出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設
定しました。し、入力ピンから値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり、IO ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてったり設定しました。したりできます。

 PARAMDIRECTION-次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。いずれか：R または進行中の作業です。 RW。 コンポーネントは進行中の作業です。 R パラメータのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、設
定しました。し、RW パラメータのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてったり設定しました。したりできます。

 STARTVALUE-ピンまたは進行中の作業です。パラメータのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより値を手伝うことができる場合は、指定しました。します。 指定しました。されていない場合は、、アイ
テムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。タイプに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもじて、デフォルを送信してくトは進行中の作業です。 0 または進行中の作業です。 FALSE に連絡するか、参加してなります。

 HEADERFILE-二重引き起こします。用され符（ "MYFILE.H";を手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。山括弧の最大偏差が（<return>SYSTEMFILE.H>;を手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。い
ずれかでのハンドブックは進行中の作業です。ヘッダーファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。。 ヘッダーファイルを送信してくは進行中の作業です。、ピンとパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。宣言のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。
に連絡するか、参加して、ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加して（C のハンドブックは進行中の作業です。#INCLUDE を手伝うことができる場合は、使用されして）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所インクは進行中の作業です。ルを送信してくードされます。

12.13.8 HAL関する考慮事項数
 FP-関である米国国立標準技術研究所数が浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。
 NOFP-整する高レベルのコントローラー、つまりモー数計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、実行する場合は、ことを手伝うことができる場合は、示します。 どちらも指定しました。されていない場合は、、FP が
想定しました。されます。 HALCOMPILE も GCC も、NOFP とタグ付き数字けされた関である米国国立標準技術研究所数でのハンドブックは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。
算します。のハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、検出できませんが、そのハンドブックは進行中の作業です。ような操作を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、未定しました。義するのハンドブックは進行中の作業です。動され、作が発生し続けました。しま
す。

12.13.9 オプション
現します。在定しました。義するされている場合は、オプションは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
 OPTION SINGLETON YES-（デフォルを送信してくト：NO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所カウントモジュールを送信してくパラメータを手伝うことができる場合は、作成されました。せず、
常に連絡するか、参加して単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。インスタンスを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 シングルを送信してくトンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、アイテムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
COMPONENT-NAME.ITEM-NAME という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が付き数字けられ、シングルを送信してくトンのハンドブックは進行中の作業です。ない場合は、、番号すべてを外部とリンクする付き数字
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きインスタンスのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 COMPONENTNAME。<return>NUM> .ITEM-NAME という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。が付き数字け
られます。

 OPTION DEFAULT_COUNT NUMBER-（デフォルを送信してくト：1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所通常、モジュールを送信してくパラメータのハンドブックは進行中の作業です。カウ
ントは進行中の作業です。デフォルを送信してくトで 1 に連絡するか、参加してなります。指定しました。した場合は、、カウントは進行中の作業です。デフォルを送信してくトでこのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加してな
ります。

 OPTION COUNT_FUNCTION YES-（デフォルを送信してくト：NO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所通常、作成されました。する場合は、インスタンスのハンドブックは進行中の作業です。数は進行中の作業です。、
モジュールを送信してくパラメータ COUNT で指定しました。されます。 COUNT_FUNCTION が指定しました。されている場合は、場
合は、、関である米国国立標準技術研究所数 INT GET_COUNT（VOID）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよって返す可能性があります。される場合は、値が代わりに連絡するか、参加して使用されされ、COUNT モ
ジュールを送信してくパラメーターは進行中の作業です。定しました。義するされません。

 OPTION RTAPI_APPNO-（デフォルを送信してくト：YES）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所通常、関である米国国立標準技術研究所数 RTAPI_APP_MAIN（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および
RTAPI_APP_EXIT（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して定しました。義するされます。 オプション RTAPI_APPNO を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、
そうでは進行中の作業です。なく、C コードで指定しました。する場合は、必要があります。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。プロトタイプを手伝うことができる場合は、使用されします。
INT RTAPI_APP_MAIN(M1)VOID);

VOID RTAPI_APP_EXIT(M1)VOID);

独自のハンドブックは進行中の作業です。 RTAPI_APP_MAIN（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、実装にする場合は、場合は、は進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数 INT EXPORT（CHAR * PREFIX、LONG 

EXTRA_ARG）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出して、プレフィックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。ピン、パラメーター、および関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、登録
します。

 OPTION DATA TYPE-（デフォルを送信してくト：なし）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所非推奨指定しました。された場合は、、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、
インスタンスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、タイプ TYPE のハンドブックは進行中の作業です。データブロックは進行中の作業です。が関である米国国立標準技術研究所連付き数字けられます（FLOAT のハンドブックは進行中の作業です。よう
な単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なタイプ、または進行中の作業です。 TYPEDEF で作成されました。されたタイプのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してする場合は、ことができます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
新しいバージョンのしいコンポーネントでは進行中の作業です。、代わりに連絡するか、参加して変数を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、必要があります。

 OPTION EXTRA_SETUP YES-（デフォルを送信してくト：NO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所指定しました。されている場合は、場合は、、インスタンスごと
に連絡するか、参加して EXTRA_SETUP で定しました。義するされている場合は、関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。 自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して定しました。義するされた
RTAPI_APP_MAIN を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、EXTRA_ARG は進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。インスタンスのハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクするです。

 OPTION EXTRA_CLEANUP YES-（デフォルを送信してくト：NO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所指定しました。されている場合は、場合は、、自動され、定しました。義するされた
RTAPI_APP_EXIT から EXTRA_CLEANUP で定しました。義するされた関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すか、自動され、定しました。義するされ
た RTAPI_APP_MAIN でエラーが検出された場合は、。

 OPTION USERSPACE YES-（デフォルを送信してくト：NO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所指定しました。されている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくは進行中の作業です。、通
常のハンドブックは進行中の作業です。（つまり、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コンポーネントでは進行中の作業です。なく、ユーザースペース（つまり、
非リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントを手伝うことができる場合は、記述されたします。 ユーザースペースコンポーネント
に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、FUNCTION ディレクは進行中の作業です。ティブで定しました。義するされた関である米国国立標準技術研究所数が含まれています。まれていない場合は、があります。 
代わりに連絡するか、参加して、すべてのハンドブックは進行中の作業です。インスタンスが構築する動き（された後の月曜日に開催されました。、C 関である米国国立標準技術研究所数 VOID 

USER_MAINLOOP（VOID）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所; と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数が戻ると、る場合は、と、コンポーネントは進行中の作業です。終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のし
ます。 通常、USER_MAINLOOP（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。 FOR_ALL_INSTS（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして各ドライブには、インスタンス
のハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンのアクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行してから、短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてスリープします。 USER_MAINLOOP（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。も
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う 1 つのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなアクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、GUIツールを送信してくキットのハンドブックは進行中の作業です。イベントハンドラールを送信してくープを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び
出すことです。

 OPTION USERINIT YES-（デフォルを送信してくト：NO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オプション USERSPACE（上記を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が NO

に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。無視されます。 USERINIT が指定しました。されている場合は、場
合は、、関である米国国立標準技術研究所数 USERINIT（ARGC、ARGV）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、RTAPI_APP_MAIN（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して（したがって、
HAL_INIT（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しのハンドブックは進行中の作業です。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出されます。 このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、コマンドライン引き起こします。数を手伝うことができる場合は、
処理したり、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、実行したりする場合は、場合は、があります。 そのハンドブックは進行中の作業です。戻ると、りタイプは進行中の作業です。無
効になっていません。です。 HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。では進行中の作業です。なく終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしたい場合は、（たとえば、コマ
ンドライン引き起こします。数が無効になっていません。だったため）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、EXIT（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことができます。

 OPTION EXTRA_LINK_ARGS "。。。"-（デフォルを送信してくト： ""）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オプション USERSPACE（上記を手伝うことができる場合は、
参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が NO に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。無視されます。 ユーザースペー
スコンポーネントを手伝うことができる場合は、リンクは進行中の作業です。する場合は、場合は、、指定しました。された引き起こします。数がリンクは進行中の作業です。行に連絡するか、参加して挿入されます。 コ
ンパイルを送信してくは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提ディレクは進行中の作業です。トリ「-L」で行われる場合は、ため、注意が作成されました。してください。 .COMP ソース
ファイルを送信してくが存のユーザーインターフェースと在する場合は、ディレクは進行中の作業です。トリでは進行中の作業です。なく、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提ディレクは進行中の作業です。トリを手伝うことができる場合は、参照してください。します。

 OPTION EXTRA_COMPILE_ARGS "。。。"-（デフォルを送信してくト： ""）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所オプション USERSPACE（上
記を手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が NO に連絡するか、参加して設定しました。されている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。オプションは進行中の作業です。無視されます。 ユーザース
ペースコンポーネントを手伝うことができる場合は、コンパイルを送信してくする場合は、とき、指定しました。された引き起こします。数は進行中の作業です。コンパイラのハンドブックは進行中の作業です。コマンド
ラインに連絡するか、参加して挿入されます。

　オプションのハンドブックは進行中の作業です。 VALUE が指定しました。されていない場合は、は進行中の作業です。、オプションを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。と同じです。 。
 。 は進行中の作業です。い。 オプションに連絡するか、参加して不適切な値を手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てた結果は進行中の作業です。未定しました。義するです。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、使用され
した結果は進行中の作業です。未定しました。義するです。

12.13.10 ライセンスとオーサーシップ
 LICENSE-ドキュメントおよび MODULE_LICENSE（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モジュールを送信してく宣言のハンドブックは進行中の作業です。モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。

ライセンスを手伝うことができる場合は、指定しました。します。 たとえば、モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ライセンスが GPL V2 以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびである場合は、こ
とを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、

license "GPL"; // indicates GPL v2 or later
MODULE_LICENSE（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。および追加してのハンドブックは進行中の作業です。ライセンス識別を停止します。子メールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、<return>LINUX /

MODULE.H>を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。 または進行中の作業です。マニュアルを送信してくページ RTAPI_MODULE_PARAM（3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
このハンドブックは進行中の作業です。宣言は進行中の作業です。必須です。
AUTHOR - SPECIFY THE AUTHOR OF THE MODULE FOR THE DOCUMENTATION.

12.13.11 インスタンスごとの変更データストレージ
 VARIABLE CTYPE STARREDNAME;

 VARIABLE CTYPE STARREDNAME[SIZE];

 VARIABLE CTYPE STARREDNAME = DEFAULT;
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 VARIABLE CTYPE STARREDNAME[SIZE] = DEFAULT;

　タイプ CTYPE のハンドブックは進行中の作業です。インスタンスごとのハンドブックは進行中の作業です。変数 STARREDNAME を手伝うことができる場合は、、オプションで SIZE アイ
テムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。配列を維持します。 それとして、オプションでデフォルを送信してくト値DEFAULT を手伝うことができる場合は、使用されして宣言します。 
DEFAULT のハンドブックは進行中の作業です。ないアイテムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ALL-BITS-ZERO に連絡するか、参加して初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより化し、スクリプトを作成するための多くの試みされます。 CTYPE は進行中の作業です。、
FLOAT、U32、S32、INT などのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な 1ワードのハンドブックは進行中の作業です。 C タイプです。配列を維持します。 それ変数へのハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
角を得ることができます。括弧の最大偏差がが使用されされます。
　変数を手伝うことができる場合は、ポインタ型フライス盤を制御するに連絡するか、参加してする場合は、場合は、は進行中の作業です。、「*」と変数名のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加してスペースを手伝うことができる場合は、入れないでください。 
したがって、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことが許容されます。

variable int *example;
しかし、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびは進行中の作業です。そうでは進行中の作業です。ありません：

variable int* badexample;
variable int * badexample;

12.13.12 コメント
C ++スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 1 行コメント（//。。。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および
C スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。複数行コメント（/*。。。*/）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、どちらも宣言セクは進行中の作業です。ションでサポートされ

ています。

12.13.13 制限に活用する
HAL は進行中の作業です。ピン、パラメーター、および関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加して同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことを手伝うことができる場合は、許可しますが、HALCOMPILE は進行中の作業です。
許可しません。
使用されできない、または進行中の作業です。問題でした。この時までに、を手伝うことができる場合は、引き起こします。き起こす可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、変数名と関である米国国立標準技術研究所数名に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。があります。
 _COMP で始するために、結果としてまる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。。
 COMP_ID

 FPERIOD

 RTAPI_APP_MAIN

 RTAPI_APP_EXIT

 EXTRA_SETUP

 EXTRA_CLEANUP
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12.13.14 コンビニエンスマクロ
　宣言セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて、HALCOMPILE は進行中の作業です。 STRUCT__COMP_STATE と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、 C構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー体を手伝うことができる場合は、
作成されました。します。 ただし、このハンドブックは進行中の作業です。構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー体のハンドブックは進行中の作業です。メンバー（*（INST-> NAME）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、代わりに連絡するか、参加して、通
常、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロを手伝うことができる場合は、使用されして参照してください。されます。 STRUCT __COMP_STATE およびこれらのハンドブックは進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、
は進行中の作業です。、HALCOMPILE のハンドブックは進行中の作業です。バージョンごとに連絡するか、参加して変わる場合は、可能しなくなった性があります。があります。
 FUNCTION（NAME）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-このハンドブックは進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロを手伝うことができる場合は、使用されして、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所数NAME で宣言されたリアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して

関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。定しました。義するを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。ナのロビーでノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されている秒のハンドブックは進行中の作業です。整する高レベルのコントローラー、つまりモー数である場合は、パラメーター
期のスポンサーシップにより間が経つにつれてが含まれています。まれています。

 EXTRA_SETUP（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-このハンドブックは進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロを手伝うことができる場合は、使用されして、このハンドブックは進行中の作業です。インスタンスのハンドブックは進行中の作業です。追加してセットアップを手伝うことができる場合は、実行す
る場合は、ために連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。定しました。義するを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 失敗した場合、を手伝うことができる場合は、示すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。 UNIXERRNO値を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。しま
す（たとえば、I / O ポートのハンドブックは進行中の作業です。予約しています。に連絡するか、参加して失敗した場合、した場合は、は進行中の作業です。-EBUSY を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、または進行中の作業です。成されました。功を手伝うことができる場合は、示
すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 0 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。

 EXTRA_CLEANUP（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-このハンドブックは進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロを手伝うことができる場合は、使用されして、コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。リーンアップを手伝うことができる場合は、
実行する場合は、ために連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。定しました。義するを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてします。 このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、1 つだけでなく、コン
ポーネントのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。インスタンスを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リーンアップする場合は、必要がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してくださ
い。 「PIN_NAME」、「PARAMETER_NAME」、および「DATA」マクは進行中の作業です。ロは進行中の作業です。ここでは進行中の作業です。使用されできませ
ん。

 PIN_NAME または進行中の作業です。 PARAMETER_NAME-各ドライブには、ピンのハンドブックは進行中の作業です。 PIN_NAME または進行中の作業です。 PARAMPARAMETER_NAME に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、単な方法が求められました。独で使用されしてピンまたは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、参照してください。できる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、マクは進行中の作業です。ロがあります。 
PIN_NAME または進行中の作業です。 PARAMETER_NAME が配列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、マクは進行中の作業です。ロは進行中の作業です。 PIN_NAME（IDX）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。
PARAM_NAME（IDX）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。に連絡するか、参加してなります。ここで、IDX は進行中の作業です。ピン配列を維持します。 それへのハンドブックは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スです。 配列を維持します。 それ
が可変サイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。配列を維持します。 それである場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。 CONDSIZE までのハンドブックは進行中の作業です。アイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、ことは進行中の作業です。合は、法が求められました。です。
アイテムのメンバーに連絡するか、参加してが条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および付き数字きアイテムのメンバーに連絡するか、参加してである場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して評価なされたときに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み
参照してください。する場合は、ことが合は、法が求められました。です。

 VARIABLE_NAME-変数ごとに連絡するか、参加して VARIABLE_NAME に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、変数を手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、ために連絡するか、参加して名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、単な方法が求められました。独で使用されで
きる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、マクは進行中の作業です。ロがあります。 VARIABLE_NAME が配列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、通常のハンドブックは進行中の作業です。 C スタイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。添え
字が使用されされます：VARIABLE_NAME [IDX]

 DATA-「オプションデータ」が指定しました。されている場合は、場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロは進行中の作業です。インスタンスデータへのハンドブックは進行中の作業です。ア
クは進行中の作業です。セスを手伝うことができる場合は、許可します。

 FPERIOD-このハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出し間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。浮動され、小さな改善を要求数点を合わせて秒数。
 FOR_ALL_INSTS（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所{。 。 。 }-ユーザースペースコンポーネント用され。 このハンドブックは進行中の作業です。マクは進行中の作業です。ロは進行中の作業です。、定しました。義する

されたすべてのハンドブックは進行中の作業です。インスタンスを手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。し処理します。 ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。本体内では進行中の作業です。、
PIN_NAME、PARAMETER_NAME、および DATA マクは進行中の作業です。ロは進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所数のハンドブックは進行中の作業です。場合は、と同じように連絡するか、参加して
機能しなくなったします。
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12.13.15 1つの変更機能なコードを読み取る持つコンポーネントつコンポーネント
　コンポーネントに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所数が 1 つしかなく、文字列を維持します。 それ「FUNCTION」が;;のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。どこに連絡するか、参加しても表示されない
場合は、、;;のハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、。 すべてがコンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。一機能しなくなったのハンドブックは進行中の作業です。本体である場合は、と見したのはそこでした。なされます。 このハンドブックは進行中の作業です。例としては、
に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、SIMPLECOMP を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

12.13.16 コンポーネントの変更パーソナリティ
　コンポーネントに連絡するか、参加して「IF 条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および」または進行中の作業です。「[MAXSIZE：CONDSIZE]」のハンドブックは進行中の作業です。ピンまたは進行中の作業です。パラメーターがある場合は、
場合は、、それは進行中の作業です。パーソナのロビーでリティのハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、コンポーネントと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 各ドライブには、インスタンスのハンドブックは進行中の作業です。パーソナのロビーでリ
ティは進行中の作業です。、モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。ロード時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して指定しました。されます。 パーソナのロビーでリティは進行中の作業です。、必要な場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。みピンを手伝うことができる場合は、作
成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 たとえば、パーソナのロビーでリティは進行中の作業です。論理コンポーネントで使用されされ、各ドライブには、論
理ゲートへのハンドブックは進行中の作業です。可変数のハンドブックは進行中の作業です。入力ピンを手伝うことができる場合は、許可し、基づいて構築できるため本的ライセンシーであるなブールを送信してく論理関である米国国立標準技術研究所数 AND、OR、および XOR のハンドブックは進行中の作業です。いず
れかを手伝うことができる場合は、選択されましできる場合は、ように連絡するか、参加してします。
　許可される場合は、パーソナのロビーでリティアイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくト数は進行中の作業です。、コンパイルを送信してく時の）リアルタイム拡張を試すことが提のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。（64）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所です。 デ
フォルを送信してくトは進行中の作業です。、HALCOMPILE を手伝うことができる場合は、使用されして構築する動き（されたディストリビューションに連絡するか、参加して含まれています。まれる場合は、多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。コン
ポーネントに連絡するか、参加して適用されされます。
　ユーザー作成されました。コンポーネントに連絡するか、参加して許可される場合は、パーソナのロビーでリティアイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
HALCOMPILE で--PERSONALITY オプションを手伝うことができる場合は、使用されします。 たとえば、最大 128 のハンドブックは進行中の作業です。パーソナのロビーでリティ時の）リアルタイム拡張を試すことが提
間が経つにつれてを手伝うことができる場合は、許可する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。：

[sudo] halcompile --personality=128 --install ...
パーソナのロビーでリティを手伝うことができる場合は、持ちました。つコンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、通常のハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。は進行中の作業です。、指定しました。されたコンポーネ
ントインスタンスごとに連絡するか、参加してパーソナのロビーでリティアイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、ことです。 ロジックは進行中の作業です。コンポーネント
のハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。インスタンスのハンドブックは進行中の作業です。例としては、：

loadrt logic names=and4,or3,nand5, personality=0x104,0x203,0x805

注意が作成されました。
LOADRT 行でパーソナのロビーでリティよりも多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。インスタンスが指定しました。されている場合は、場合は、、パーソナのロビーでリティが指定しました。され
ていないインスタンスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。パーソナのロビーでリティ 0 が割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられます。要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたインスタンス数が許可され
たパーソナのロビーでリティのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、場合は、、パーソナのロビーでリティは進行中の作業です。許可されたパーソナのロビーでリティのハンドブックは進行中の作業です。数を手伝うことができる場合は、法が求められました。としてイン
デックは進行中の作業です。ス付き数字けする場合は、ことに連絡するか、参加してよって割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられます。 そのハンドブックは進行中の作業です。ような割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てを手伝うことができる場合は、示すメッセージが出力されます。

12.13.17 コンパイル
　.COMP ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、ソースディレクは進行中の作業です。トリ LINUXCNC / SRC / HAL / COMPONENTS に連絡するか、参加して配置されます。し、MAKE を手伝うことができる場合は、再
実行します。 COMP ファイルを送信してくは進行中の作業です。ビルを送信してくドシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してよって自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して検出されます。
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　.COMP ファイルを送信してくがハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。ドライバーである場合は、場合は、、それは進行中の作業です。 LINUXCNC / SRC / HAL / DRIVERS

に連絡するか、参加して配置されます。される場合は、可能しなくなった性があります。があり、LINUXCNC がユーザースペースシミュレーターとして構成されました。されていな
い限など、りビルを送信してくドされます。

12.13.18 ソースツリーの変更外部でアーク電圧を読み取るリアルタイムコンポーネントを読み取るコンパイルするハイパーセンシング
　HALCOMPILE は進行中の作業です。、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントを手伝うことができる場合は、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。ステップで処理、コンパイルを送信してく、およびイ
ンストールを送信してくでき、RTEXAMPLE.KO を手伝うことができる場合は、 LINUXCNC リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してモジュールを送信してくディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して配置されます。します。

[sudo] halcompile --install rtexample.comp
NOTE

DEB パッケージのハンドブックは進行中の作業です。インストールを送信してくから LINUXCNC を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、SUDO（ROOT権限など、用され）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が必要です。 
RUN-IN-PLACE（RIP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ビルを送信してくドを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、、ROOT権限など、は進行中の作業です。必要ありません。

または進行中の作業です。、EXAMPLE.KO（または進行中の作業です。シミュレーターのハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。 EXAMPLE.SO）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して残りのステップを完了してから、構成を使用してし
て、1 つのハンドブックは進行中の作業です。ステップで処理およびコンパイルを送信してくする場合は、こともできます。

halcompile --compile rtexample.comp
または進行中の作業です。、EXAMPLE.C を手伝うことができる場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加して残りのステップを完了してから、構成を使用してして、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。に連絡するか、参加して処理する場合は、こともできます。

halcompile rtexample.comp
HALCOMPILE は進行中の作業です。、上記のハンドブックは進行中の作業です。--INSTALL および--COMPILE オプションを手伝うことができる場合は、使用されして、C で記述されたされたコンポー
ネントを手伝うことができる場合は、コンパイルを送信してくおよびインストールを送信してくする場合は、こともできます。

[sudo] halcompile --install rtexample2.c
MAN形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントは進行中の作業です。、宣言セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。から作成されました。する場合は、こともできます。

halcompile --document rtexample.comp
結果のハンドブックは進行中の作業です。マンページ、EXAMPLE.9 は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して表示できます。

man ./example.9
または進行中の作業です。、マニュアルを送信してくページのハンドブックは進行中の作業です。標です。準のハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加してコピーします。

12.13.19 ソースツリーの変更外部でアーク電圧を読み取るユーザースペースコンポーネントを読み取るコンパイルするハイパーセンシング
 HALCOMPILE は進行中の作業です。、ユーザースペースコンポーネントを手伝うことができる場合は、処理、コンパイルを送信してく、インストールを送信してく、および文
書化し、スクリプトを作成するための多くの試みできます。

halcompile usrexample.comp
halcompile --compile usrexample.comp
[sudo] halcompile --install usrexample.comp
halcompile --document usrexample.comp

これは進行中の作業です。.COMP ファイルを送信してくに連絡するか、参加して対してのハンドブックは進行中の作業です。み機能しなくなったし、.C ファイルを送信してくに連絡するか、参加して対しては進行中の作業です。機能しなくなったしません。
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12.13.20 例
12.13.21 絶え間ないえ間なユーザーコンセプトい電気環境向けの設計

FUNCTION_」宣言は進行中の作業です。「CONSTANT.0」などのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。
ファイルを送信してく名は進行中の作業です。コンポーネント名と一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、必要があります。

component constant;

pin out float out;
param r float value = 1.0;
function _;
license "GPL"; // indicates GPL v2 or later
;;
FUNCTION(_) { out = value; }

12.13.22 SINCOS

　このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、入力角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。サインとコサインを手伝うことができる場合は、ラジアンで計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します。 入力は進行中の作業です。
「周波数」パラメータに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて自由でリミットスイッチをホームスイッチに連絡するか、参加して実行される場合は、のハンドブックは進行中の作業です。では進行中の作業です。なく、角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。である場合は、ため、SIGGEN

のハンドブックは進行中の作業です。「正弦」および「余弦」出力とは進行中の作業です。異なります。なる場合は、機能しなくなったがあります。
　ピンは進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所数 SIN（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および COS（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して干渉しないように連絡するか、参加して、ソースコードで SIN_および
COS_という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。で宣言されています。 HAL ピンは進行中の作業です。まだ SINCOS。<return>NUM> .SIN と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれていま
す。

component sincos;
pin out float sin_;
pin out float cos_;
pin in float theta;
function _;
license "GPL"; // indicates GPL v2 or later
;;
#include <rtapi_math.h>
FUNCTION(_) { sin_ = sin(theta); cos_ = cos(theta); }

12.13.23 out8

　このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、「OUT8」と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、架空のハンドブックは進行中の作業です。カードのハンドブックは進行中の作業です。ドライバーです。このハンドブックは進行中の作業です。カー
ドに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。 8ビット値として扱う必要があります（われる場合は、 8 ピンのハンドブックは進行中の作業です。デジタルを送信してく出力があります。 システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。
さまざまな数のハンドブックは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。ようなカードが存のユーザーインターフェースと在する場合は、可能しなくなった性があります。があり、それらは進行中の作業です。さまざまなアドレスに連絡するか、参加して
存のユーザーインターフェースと在する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 OUT は進行中の作業です。<return>ASM / IO.H>で使用されされる場合は、識別を停止します。子メールを送信してくである場合は、ため、ピンは進行中の作業です。
OUT_と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 これは進行中の作業です。、EXTRA_SETUP および EXTRA_CLEANUP を手伝うことができる場合は、使用されして I / O
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領域におを手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれし、エラーが発生し続けました。した場合は、または進行中の作業です。モジュールを送信してくがアンロードされた場合は、に連絡するか、参加してそれを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザー
放しました。する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。

component out8;
pin out unsigned out_ "Output value; only low 8 bits are used";
param r unsigned ioaddr;
function _;
option count_function;
option extra_setup;
option extra_cleanup;
option constructable no;
license "GPL"; // indicates GPL v2 or later
;;
#include <asm/io.h>
#define MAX 8
int io[MAX] = {0,};
RTAPI_MP_ARRAY_INT(io, MAX, "I/O addresses of out8 boards");
int get_count(void) {
int i = 0;
for(i=0; i<MAX && io[i]; i++) { /* Nothing */ }
return i;
}
EXTRA_SETUP() {
if(!rtapi_request_region(io[extra_arg], 1, "out8")) {
// set this I/O port to 0 so that EXTRA_CLEANUP does not release the IO
// ports that were never requested.
io[extra_arg] = 0;
return -EBUSY;
}
ioaddr = io[extra_arg];
return 0; }
EXTRA_CLEANUP() {
int i;
for(i=0; i < MAX && io[i]; i++) {
rtapi_release_region(io[i], 1);
}
}
FUNCTION(_) { outb(out_, ioaddr); }
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12.13.24 hal_loop

component hal_loop;
pin out float example;

　コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。フラグメントは進行中の作業です。、コンポーネント名でのハンドブックは進行中の作業です。 HAL_プレフィックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。使
用されを手伝うことができる場合は、示しています。 LOOP は進行中の作業です。標です。準のハンドブックは進行中の作業です。 LINUXカーネルを送信してくモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。である場合は、ため、LINUX

ルを送信してくープモジュールを送信してくもシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、、ルを送信してくープコンポーネントが正常に連絡するか、参加してロードされな
い可能しなくなった性があります。があります。
　ロードされる場合は、と、HALCMD SHOWCOMP は進行中の作業です。 HAL_LOOP と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、コンポーネントを手伝うことができる場合は、表示しま
す。 ただし、HALCMD SHOW PIN で示される場合は、ピンは進行中の作業です。、HAL-LOOP.0.EXAMPLE では進行中の作業です。なく
LOOP.0.EXAMPLE に連絡するか、参加してなります。

12.13.25 配列の並べ替えデモ
このハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントは進行中の作業です。、固定しました。サイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。配列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。

component arraydemo "4-bit Shift register";
pin in bit in;
pin out bit out-# [4];
function _ nofp;
license "GPL"; // indicates GPL v2 or later
;;
int i;
for(i=3; i>0; i--) out(i) = out(i-1);
out(0) = in;

12.13.26 rand

このハンドブックは進行中の作業です。ユーザースペースコンポーネントは進行中の作業です。、出力ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、（0,1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしいランダムのメンバーに連絡するか、参加して
値に連絡するか、参加して約しています。 1MSごとに連絡するか、参加して 1回りまたは反変更する許可します。

component rand;
option userspace;
pin out float out;
license "GPL"; // indicates GPL v2 or later
;;
#include <unistd.h>
void user_mainloop(void) {
while(1) {
usleep(1000);

914



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

FOR_ALL_INSTS() out = drand48();
}
}

12.13.27 logic

このハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してコンポーネントは進行中の作業です。、「パーソナのロビーでリティ」を手伝うことができる場合は、使用されして可変サイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。配列を維持します。 それとオ
プションのハンドブックは進行中の作業です。ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。

component logic "LinuxCNC HAL component providing experimental logic functions";
pin in bit in-##[16 : personality & 0xff];
pin out bit and if personality & 0x100;
pin out bit or if personality & 0x200;
pin out bit xor if personality & 0x400;
function _ nofp;
description """
Experimental general ’logic function’ component. Can perform ’and’, ’or’
and ’xor’ of up to 16 inputs. Determine the proper value for ’personality’
by adding:
.IP \\(bu 4
The number of input pins, usually from 2 to 16
.IP \\(bu
256 (0x100) if the ’and’ output is desired
.IP \\(bu
512 (0x200) if the ’or’ output is desired
.IP \\(bu
1024 (0x400) if the ’xor’ (exclusive or) output is desired""";
license "GPL"; // indicates GPL v2 or later
;;
FUNCTION(_) {
int i, a=1, o=0, x=0;
for(i=0; i < (personality & 0xff); i++) {
if(in(i)) { o = 1; x = !x; }
else { a = 0; }
}
if(personality & 0x100) and = a;
if(personality & 0x200) or = o;
if(personality & 0x400) xor = x;
}

このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな負の荷線からの逸脱がは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
loadrt logic count=3 personality=0x102,0x305,0x503
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これに連絡するか、参加してより、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ピンが作成されました。されます。
 2入力 ANDゲート：LOGIC.0.AND、LOGIC.0.IN-00、LOGIC.0.IN-01

 5入力 AND および ORゲート：LOGIC.1.AND、LOGIC.1.OR、LOGIC.1.IN-00、LOGIC.1.IN-

01、LOGIC.1.IN-02、LOGIC.1.IN- 03、LOGIC.1.IN-04、
 3入力 AND および XORゲート：LOGIC.2.AND、LOGIC.2.XOR、LOGIC.2.IN-00、LOGIC.2.IN-

01、LOGIC.2.IN-02

12.13.28 一般的な機械情報なユーザーコンセプト機能なコード
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、MAIN 関である米国国立標準技術研究所数から関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。
また、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。参照してください。を手伝うことができる場合は、これらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数に連絡するか、参加して渡されると、す方法が求められました。も示しています。

component example;
pin in s32 in;
pin out bit out1;
pin out bit out2;
function _;
license "GPL";
;;
// general pin set true function
void set(hal_bit_t *p){
*p = 1;
}
// general pin set false function
void unset(hal_bit_t *p){
*p = 0;
}
//main function
FUNCTION(_) {
if (in < 0){
set(&out1);
unset(&out2);
}else if (in >0){
unset(&out2);
set(&out2);
}else{
unset(&out1);
unset(&out2);
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}
}

このハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、使用されして、それを手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、 HALビットピンを手伝うことができる場合は、
操作します。

12.13.29 コマンドラインの変更使用法
HALCOMPILE のハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくページに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、HALCOMPILE を手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すためのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、が記載されているされています。

$ man halcompile

HALCOMPILE のハンドブックは進行中の作業です。使用され法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な要約しています。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
$ halcompile --help

12.14 ユーザースペースPYTHONコンポーネントの変更作モード成
12.14.1 基本的な機械情報なユーザーコンセプト使い電気環境向けの設計方

　ユーザースペースコンポーネントは進行中の作業です。、ピンとパラメーターを手伝うことができる場合は、作成されました。する場合は、ことから始するために、結果としてめ、ルを送信してくープに連絡するか、参加して
入り、入力からのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるに連絡するか、参加して駆動され、します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントは進行中の作業です。、入力ピン
（PASSTHROUGH.IN）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して表示される場合は、値を手伝うことができる場合は、出力ピン（PASSTHROUGH.OUT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して約しています。 1秒に連絡するか、参加して 1回りまたは反コピーしま
す。

#!/usr/bin/env python
import hal, time
h = hal.component("passthrough")
h.newpin("in", hal.HAL_FLOAT, hal.HAL_IN)
h.newpin("out", hal.HAL_FLOAT, hal.HAL_OUT)
h.ready()
try:
while 1:
time.sleep(1)
h[’out’] = h[’in’]
except KeyboardInterrupt:
raise SystemExit
上記のハンドブックは進行中の作業です。リストを手伝うことができる場合は、「PASSTHROUGH」という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくに連絡するか、参加してコピーし、実行可能しなくなった（CHMOD + X）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してし
て、$ PATH に連絡するか、参加して配置されます。します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、試すことが提してみてください。

Halrun
halcmd: loadusr passthrough
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halcmd: show pin
Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
03 float IN 0 passthrough.in
03 float OUT 0 passthrough.out
halcmd: setp passthrough.in 3.14
halcmd: show pin
Component Pins:
Owner Type Dir Value Name
03 float IN 3.14 passthrough.in
03 float OUT 3.14 passthrough.out

12.14.2 ユーザースペースの変更コンポーネントと遅延
　「SHOWPIN」とすばやく入力する場合は、と、PASSTHROUGH.OUT のハンドブックは進行中の作業です。古いい値が 0 のハンドブックは進行中の作業です。ままである場合は、ことがわか
ります。これは進行中の作業です。、TIME.SLEEP（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出され、出力ピンへのハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てが最大で 1回りまたは反行われる場合は、た
めです。 毎秒。 これは進行中の作業です。ユーザースペースコンポーネントである場合は、ため、パススルを送信してくーコンポーネント
に連絡するか、参加してよって使用されされる場合は、メモリがディスクは進行中の作業です。に連絡するか、参加してスワップされる場合は、と、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当て間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッがは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して
長し続けるにつれて、くなる場合は、可能しなくなった性があります。があり、そのハンドブックは進行中の作業です。メモリがスワップインされる場合は、まで割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てが遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッする場合は、可能しなくなった性があります。があり
ます。
　したがって、ユーザースペースコンポーネントは進行中の作業です。、コントロールを送信してくパネルを送信してくなどのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーインタ
ラクは進行中の作業です。ティブ要素に連絡するか、参加しては進行中の作業です。適していますが（ミリ秒のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。認されるように、スピンドルモーターへの識されず、より長し続けるにつれて、い遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。許容さ
れます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、ステッパードライバーボードに連絡するか、参加してステップパルを送信してくスを手伝うことができる場合は、送信してくする場合は、ことに連絡するか、参加しては進行中の作業です。適していません
（遅くなり、動きが長くなる可能性延テストの結果に基づいて、最大ステッは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して 何があっても、マイクは進行中の作業です。ロ秒のハンドブックは進行中の作業です。範囲で、理事会はこれに同意しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

12.14.3 ピンとパラメータを読み取る作モード成するハイパーセンシング
h = hal.component("passthrough")
　コンポーネント自体は進行中の作業です。、コンストラクは進行中の作業です。ター HAL.COMPONENT のハンドブックは進行中の作業です。呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しに連絡するか、参加してよって作成されました。されます。 
引き起こします。数は進行中の作業です。、HAL コンポーネント名と、（オプションで）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ピン名とパラメーター名に連絡するか、参加して使用されされる場合は、プレ
フィックは進行中の作業です。スです。 プレフィックは進行中の作業です。スが指定しました。されていない場合は、は進行中の作業です。、コンポーネント名が使用されされます。

h.newpin("in", hal.HAL_FLOAT, hal.HAL_IN)
　次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、コンポーネントオブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。メソッドを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことに連絡するか、参加してよってピンが作成されました。されます。 
引き起こします。数は進行中の作業です。、ピン名のハンドブックは進行中の作業です。サフィックは進行中の作業です。ス、ピンタイプ、およびピンのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するです。 パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、引き起こします。
数は進行中の作業です。、パラメーター名のハンドブックは進行中の作業です。サフィックは進行中の作業です。ス、パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。タイプ、およびパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するです。
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　完全に機なピンまたは進行中の作業です。パラメーター名は進行中の作業です。、プレフィックは進行中の作業です。スとサフィックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、「。」で結合は、する場合は、こと
に連絡するか、参加してよって形成されました。される場合は、ため、このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、作成されました。される場合は、ピンは進行中の作業です。 PASSTHROUGH.IN と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。

h.ready()
すべてのハンドブックは進行中の作業です。ピンとパラメーターが作成されました。されたら、.READY（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッドを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。

1.1.1.1 プレフィックスの歴史変更
　プレフィックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、.SETPREFIX（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッドを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことで変更する許可できます。 現します。在のハンドブックは進行中の作業です。プレ
フィックは進行中の作業です。スは進行中の作業です。、.GETPREFIX（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッドを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出すことで取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれできます。

12.14.4 ピンとパラメータの変更読み取るみ取るりと書きき込みみ
　適切な PYTHON識別を停止します。子メールを送信してくでもある場合は、ピンとパラメーターのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、属性があります。構文を手伝うことができる場合は、使用されして値に連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスま
たは進行中の作業です。設定しました。できます。

h.out = h.in
　すべてのハンドブックは進行中の作業です。ピンに連絡するか、参加してついて、それらが適切な PYTHON識別を停止します。子メールを送信してくである場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、値は進行中の作業です。添え字
構文を手伝うことができる場合は、使用されしてアクは進行中の作業です。セスまたは進行中の作業です。設定しました。できます。

h[’out’] = h[’in’]

1.1.1.1 駆動き出力（入力）HAL_OUT）ピン
　定しました。期のスポンサーシップにより的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、通常は進行中の作業です。タイマーに連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。して、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 HAL_OUT ピンに連絡するか、参加して新しいバージョンのしい値を手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てる場合は、
ことに連絡するか、参加してよって「駆動され、」する場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、値が最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられた値と異なります。な
る場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく実行する場合は、必要があります。 ピンが信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されている場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。
古いい出力値は進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加してコピーされないため、コンポーネントが新しいバージョンのしい値を手伝うことができる場合は、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てた場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。
み、適切な値が信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して表示されます。

12.14.4.1 双方向（入力）HAL_IO）ピンの歴史駆動き
　上記のハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してくは進行中の作業です。双方向に動かすようにドライブに命令するピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。適用されされません。 代わりに連絡するか、参加して、コンポーネントが値を手伝うことができる場合は、変更する許可
したい場合は、に連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。み、双方向に動かすようにドライブに命令するピンを手伝うことができる場合は、コンポーネントに連絡するか、参加してよって駆動され、する場合は、必要があります。 たと
えば、正規のハンドブックは進行中の作業です。エンコーダインターフェイスでは進行中の作業です。、エンコーダコンポーネントは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。ス
イネーブルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、 FALSE に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、だけで（インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスが見したのはそこでした。られ、古いい値が
TRUE のハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、TRUE に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ことは進行中の作業です。ありません。 ピンを手伝うことができる場合は、繰り返します。り返す可能性があります。し FALSE で駆動され、する場合は、
と、接続するためのコードを作成しました。されている場合は、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。コンポーネントが、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。インデックは進行中の作業です。スパルを送信してくスが見したのはそこでした。られたかのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して
動され、作する場合は、可能しなくなった性があります。があります。
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12.14.5 終了しました
　コンポーネントのハンドブックは進行中の作業です。 HALCMD アンロード要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれは進行中の作業です。、KEYBOARDINTERRUPT例としては、外として配信してくされます。 
アンロード要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれが到着きますする場合は、と、プロセスは進行中の作業です。短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてで終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、か、シャットダウンプロセスを手伝うことができる場合は、完了するために各ステッピングモーターが回転する必要の
する場合は、ために連絡するか、参加してかなりのハンドブックは進行中の作業です。作業です。（ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりや書き込む」という選択を行います。みなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、実行する場合は、必要がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、
コンポーネントで.EXIT（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所メソッドを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出す必要があります。

12.14.6 役立て。つ機能なコード
1.1.1.1 COMPONENT_EXISTS

このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで、指定しました。されたコンポーネントは進行中の作業です。存のユーザーインターフェースと在しますか？
例としては、：
HAL.COMPONENT_EXISTS（ "TESTPANEL"）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.14.6.1 component_is_ready

指定しました。されたコンポーネントは進行中の作業です。このハンドブックは進行中の作業です。時の）リアルタイム拡張を試すことが提点を合わせてで準備を手伝うことができる場合は、ができていますか。
例としては、：
HAL.COMPONENT_IS_READY（ "TESTPANEL"）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.14.6.2 GET_MSG_LEVEL

現します。在のハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してメッセージレベルを送信してくを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします。

12.14.6.3 SET_MSG_LEVEL

現します。在のハンドブックは進行中の作業です。リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してメッセージレベルを送信してくを手伝うことができる場合は、設定しました。します。
情報が含まれています。のハンドブックは進行中の作業です。デバッグに連絡するか、参加して使用されされます。

12.14.6.4 connect

ピンを手伝うことができる場合は、信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
例としては、：
HAL.CONNECT（ "PINNAME"、 "SIGNAL_NAME"）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.14.6.5 get_value

ピン、パラメータ、または進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、直接読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてります。
例としては、：
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VALUE = HAL.GET_VALUE（ "IOCONTROL.0.EMC-ENABLE-IN"）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.14.6.6 new_signal

指定しました。されたタイプのハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、作成されました。します。
例としては、
HAL.NEW_SIG（ "SIGNALNAME"、HAL.HAL_BIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.14.6.7 pin_has_writer

指定しました。されたピンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。駆動され、ピンが接続するためのコードを作成しました。されていますか？ 
TRUE または進行中の作業です。 FALSE を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。 
H.IN.PIN_HAS_WRITER（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.14.6.8 get_name

HAL オブジェクは進行中の作業です。ト名を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします 
H.IN.GET_NAME（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
文字列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、返す可能性があります。す

12.14.6.9 get_type

HAL オブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。タイプを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします 
H.IN.GET_TYPE（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します

12.14.6.10 get_dir

HAL オブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するタイプを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします 
H.IN.GET_DIR（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
整する高レベルのコントローラー、つまりモー数を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します

12.14.6.11 get

HAL オブジェクは進行中の作業です。ト値を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれします 
H.IN.GET（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
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12.14.6.12 set

HAL オブジェクは進行中の作業です。ト値を手伝うことができる場合は、設定しました。します 
H.OUT.SET（10）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.14.6.13 is_pin

オブジェクは進行中の作業です。トは進行中の作業です。ピンですか、それともパラメータですか？ 
H.IN.IS_PIN（）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所 
BOOL を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します

12.14.6.14 sampler_base

TODO

12.14.6.15 stream_base

TODO

12.14.6.16 stream

TODO

12.14.6.17 set_p

HAL システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。ピンのハンドブックは進行中の作業です。ピン値を手伝うことができる場合は、設定しました。します。 
例としては、： 
HAL.SET_P（ "PINNAME"、 "10"）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

12.14.7 定数
これらを手伝うことができる場合は、使用されして、保持ちました。する場合は、値では進行中の作業です。なく詳細については、を手伝うことができる場合は、指定しました。します。

• HAL_BIT

• HAL_FLOAT

• HAL_S32

• HAL_U32

• HAL_IN

• HAL_OUT

• HAL_RO

• HAL_RW
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• MSG_NONE

• MSG_ALL

• MSG_DBG

• MSG_ERR

• MSG_INFO

• MSG_WARN

12.14.8 システムインフォメーション
これらを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所んで、リアルを送信してくタイムのメンバーに連絡するか、参加してシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、入手してください。

• IS_KERNELSPACE

• IS_RT

• IS_SIM

• IS_USERSPACE

12.14.9 GLADEVCPハンドラーでアーク電圧を読み取るHAL_GLIBとともに使用するハイパーセンシング
　GLADEVCP は進行中の作業です。 HAL_GLIB ライブラリを手伝うことができる場合は、使用されします。このハンドブックは進行中の作業です。ライブラリは進行中の作業です。、HAL入力ピンに連絡するか、参加して「ウォッ
チャー」信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みしたときに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。
び出す関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、登録する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。
　モジュールを送信してくと HAL モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートする場合は、必要があります。

import hal_glib
import hal

次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。し、値が変更する許可された（ウォッチャー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、関である米国国立標準技術研究所数呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。
class HandlerClass:
def __init__(self, halcomp,builder,useropts):
self.example_trigger = hal_glib.GPin(halcomp.newpin(’example-trigger’, hal.HAL_BIT,  -
hal.HAL_IN))
self.example_trigger.connect(’value-changed’, self._on_example_trigger_change)

そして高速レートを変更する、呼び出してください。 可能ではありますが、面倒です。び速度オーバーライドスイッチ出される関数の読み取りが失われたときあり速度ます：
def _on_example_trigger_change(self,pin,userdata=None):
print "pin value changed to:" % (pin.get())
print "pin name= %s" % (pin.get_name())
print "pin type= %d" % (pin.get_type())
# this can be called outside the function
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self.example_trigger.get()

12.14.10 QTVCPハンドラーでアーク電圧を読み取るHAL_GLIBとともに使用するハイパーセンシング
 QTVCP は進行中の作業です。 HAL_GLIB ライブラリを手伝うことができる場合は、使用されします。このハンドブックは進行中の作業です。ライブラリは進行中の作業です。、HAL入力ピンに連絡するか、参加して「ウォッ
チャー」信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 このハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、HAL ピンのハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みしたときに連絡するか、参加して呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。
び出す関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、登録する場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。
HAL モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、インポートする場合は、必要があります。

import hal
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、ピンを手伝うことができる場合は、作成されました。し、VALUE_CHANGED（ウォッチャー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所シグナのロビーでルを送信してくを手伝うことができる場合は、関である米国国立標準技術研究所数呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出しに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。

########################
# **** INITIALIZE **** #
########################
# widgets allows access to widgets from the qtvcp files
# at this point the widgets and hal pins are not instantiated
def __init__(self, halcomp,widgets,paths):
self.hal = halcomp
self.testPin = self.hal.newpin(’test-pin’, hal.HAL_BIT, hal.HAL_IN)
self.testPin.value_changed.connect(lambda s: self.setTestPin(s))

そして、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出される場合は、関である米国国立標準技術研究所数があります。
これは進行中の作業です。、ピンのハンドブックは進行中の作業です。値と情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、示しています。

#####################
# general functions #
#####################
def setTestPin(self, data):
print "Test pin value changed to:" % (data)
print ’halpin object =’, self.w.sender()
print ’Halpin name: ’,self.sender().text()
print ’Halpin type: ’,self.sender().get_type()
# this can be called outside the function
print self.testPin.get()

12.14.11 プロジェクトの変更アイデア
 ボタン、スイッチ、およびインジケーターを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた外部コントロールを送信してくパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します。 

すべてを手伝うことができる場合は、マイクは進行中の作業です。ロコントローラーに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。し、シリアルを送信してくインターフェースを手伝うことができる場合は、使用されしてマイクは進行中の作業です。ロ
コントローラーを手伝うことができる場合は、 PC に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します。 PYTHON に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、PYSERIAL と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、非常に連絡するか、参加して有能しなくなったなシリア
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ルを送信してくインターフェイスモジュールを送信してくがあります（ユニバースリポジトリに連絡するか、参加してある場合は、 UBUNTU パッケージ
名「PYTHON-SERIAL」）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 LCDPROC互に接続できるモジュール換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。 LCD モジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、接続するためのコードを作成しました。し、それを手伝うことができる場合は、使用されして、選択されましした情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、含まれています。むデジタルを送信してく
表示を手伝うことができる場合は、表示します（UBUNTU パッケージ名「LCDPROC」、ユニバースリポジトリ内）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

 PYTHON でサポートされている場合は、 GUI ライブラリ（GTK、QT、WXWINDOWS など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして仮
想コントロールを送信してくパネルを送信してくを手伝うことができる場合は、作成されました。します
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13章 Kinematics

13.1 前の変更書きき
　CNC マシンに連絡するか、参加してついて話し合いました。すとき、私の構成たちは進行中の作業です。通常、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。場所に連絡するか、参加して移動され、してさまざまなタスクは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、実行する場合は、
ように連絡するか、参加して命令するされたマシンに連絡するか、参加してついて考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、えます。 機械のオペレーターが操作する空間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。統一されたビューを手伝うことができる場合は、持ちました。ち、それを手伝うことができる場合は、 3D空間が経つにつれて上
のハンドブックは進行中の作業です。人間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。視点を合わせてに連絡するか、参加して合は、わせる場合は、ために連絡するか、参加して、ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する（すべてでは進行中の作業です。ないに連絡するか、参加してしても）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。デカルを送信してくト座標です。系は最初は混乱する可能性があります。と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。
ばれる場合は、共通のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、使用されします。
　デカルを送信してくト座標です。系は最初は混乱する可能性があります。は進行中の作業です。、それぞれが他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。 2 つに連絡するか、参加して垂直な 3 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。（X、Y、Z）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で構成されました。されています。 1
　G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加して（RS274 / NGC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してついて話し合いました。すとき、パラメータ（X- Y- Z-）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所として位置されます。を手伝うことができる場合は、持ちました。つ
いくつかのハンドブックは進行中の作業です。コマンド（G0、G1 など）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してついて話し合いました。します。 これらのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。、デカルを送信してくト位置されます。を手伝うことができる場合は、正確に連絡するか、参加して参
照してください。しています。 LINUXCNC モーションコントローラーのハンドブックは進行中の作業です。一部は進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。を手伝うことができる場合は、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエンに連絡するか、参加して対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも
する場合は、位置されます。に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、役割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これを手伝うことができる場合は、果たします。 2
13.1.1 ジョイントと軸

　CNC マシンのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントは進行中の作業です。、マシンのハンドブックは進行中の作業です。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ理的ライセンシーであるな自由でリミットスイッチをホームスイッチ度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つです。 これは進行中の作業です。、線からの逸脱が形（親ねねじ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ま
たは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する（回りまたは反転する速度を定義するテーブルを送信してく、ロボットアームのメンバーに連絡するか、参加してジョイント）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。場合は、があります。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。マシンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。数のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントが存のユーザーインターフェースと在する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 たとえば、1 つのハンドブックは進行中の作業です。人気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ロボットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 6

つのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントがあり、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なフライス盤を制御するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 3 つしかありません。
　ジョイントがキネマティクは進行中の作業です。ス軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して一致させるという問題が発生し続けました。する場合は、ように連絡するか、参加して配置されます。されている場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。マシン（軸の移動を協調制御できます。 X に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。った
ジョイント 0、軸の移動を協調制御できます。 Y に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ったジョイント 1、軸の移動を協調制御できます。 Z に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。ったジョイント 2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所があり、これらのハンドブックは進行中の作業です。マシン
は進行中の作業です。デカルを送信してくトマシン（または進行中の作業です。トリビアルを送信してくキネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたマシン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 これらは進行中の作業です。
フライス加して工で使用されされる場合は、最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな機械のオペレーターが操作するですが、機械のオペレーターが操作する制御するのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。領域にお（溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切接：プーマタイプ
のハンドブックは進行中の作業です。ロボットなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所では進行中の作業です。あまり一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるでは進行中の作業です。ありません。
　LINUXCNC は進行中の作業です。、X Y Z A B C U VW という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、サポートします。XYZ軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。通常、通常のハンドブックは進行中の作業です。デ
カルを送信してくト座標です。を手伝うことができる場合は、参照してください。します。 A B C軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。、それぞれ X YZ軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。とした回りまたは反転する速度を定義する座標です。を手伝うことができる場合は、指します。 U 

VWAX は進行中の作業です。、それぞれ X YZ軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して対して一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して同一直線からの逸脱が上に連絡するか、参加してある場合は、追加してのハンドブックは進行中の作業です。座標です。を手伝うことができる場合は、参照してください。します。
NOTE

1「機械のハンドブック」の「数値制御」の章の「軸の命名法」。軸によって生成されるツールとワークピースの動き。」と標準的ないう言葉は、は、CNC機械に見つかりましたついて話したり、機械の移動きが独立していない場合でも、方向のカウントに同意しない場合、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が指します。すと標準的なきに見つかりましたも一般的なに見つかりました（そして間は、トーチを有効にしないことを強くお勧めします。有効にしないと、
違って）使用できます。されます。
2 キネマティクは進行中の作業です。ス：デカルを送信してくト空間が経つにつれてから関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する空間が経つにつれてに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。双方向に動かすようにドライブに命令する関である米国国立標準技術研究所数
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13.2 トリビアルキネマティクス
　最も単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なマシンは進行中の作業です。、各ドライブには、ジョイントがデカルを送信してくト軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つに連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。って配置されます。される場合は、マシンです。 これらのハンドブックは進行中の作業です。
マシンでは進行中の作業です。、デカルを送信してくト空間が経つにつれて（G コードプログラムのメンバーに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する空間が経つにつれて（マシンのハンドブックは進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。チュエー
ター）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所へのハンドブックは進行中の作業です。マッピングは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。です。 これは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な 1：1 マッピングです。

pos->tran.x = joints[0];
pos->tran.y = joints[1];
pos->tran.z = joints[2];

　上記のハンドブックは進行中の作業です。コードスニペットでは進行中の作業です。、マッピングがどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して行われる場合は、かを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのできます。X位置されます。は進行中の作業です。ジョイ
ント 0 と同じであり、Y位置されます。は進行中の作業です。ジョイント 1 と同じです。上記は進行中の作業です。直接運動され、学を、広く使用されているエン（変換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。一方向に動かすようにドライブに命令する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、示して
います。 次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。コードスニペットは進行中の作業です。、逆運動され、学を、広く使用されているエン（または進行中の作業です。変換に使用される、より安価なのハンドブックは進行中の作業です。逆方向に動かすようにドライブに命令する）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。しています。

joints[0] = pos->tran.x;
joints[1] = pos->tran.y;
joints[2] = pos->tran.z;
LINUXCNC では進行中の作業です。、アイデンティティキネマティクは進行中の作業です。スは進行中の作業です。 TRIVKINS キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくで実装にされ、

9軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して拡張を試すことが提されます。 軸の移動を協調制御できます。座標です。とジョイント番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
pos->tran.x = joints[0];
pos->tran.y = joints[1];
pos->tran.z = joints[2];
pos->a = joints[3];
pos->b = joints[4];
pos->c = joints[5];
pos->u = joints[6];
pos->v = joints[7];
pos->w = joints[8];

同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、トリブキンのハンドブックは進行中の作業です。逆運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。デフォルを送信してくトのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
joints[0] = pos->tran.x;
joints[1] = pos->tran.y;
joints[2] = pos->tran.z;
joints[3] = pos->a;
joints[4] = pos->b;
joints[5] = pos->c;
joints[6] = pos->u;
joints[7] = pos->v;
joints[8] = pos->w;

　使用されされる場合は、軸の移動を協調制御できます。文字に連絡するか、参加して省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるがない場合は、は進行中の作業です。、些細については、な「キン」（トリブキンキネマティクは進行中の作業です。ス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所または進行中の作業です。デカ
ルを送信してくトマシンのハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、行うのハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。簡単な方法が求められました。です。
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　マシンに連絡するか、参加して 1 つ以上のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。文字がない場合は、は進行中の作業です。、少なくともし複雑ではなく、妥協する必要はありません。に連絡するか、参加してなります。 軸の移動を協調制御できます。文字が省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるされる場合は、問題でした。この時までに、は進行中の作業です。、
TRIVKINS モジュールを送信してくで COORDINATES = MODULE パラメーターを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことで解しておく必要のある重要なユーザー決されます。 指定しました。さ
れた各ドライブには、座標です。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ジョイント番号すべてを外部とリンクするが連続するためのコードを作成しました。して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられます。 旋盤を制御するは進行中の作業です。 COORDINATES = XZ で記述されたでき
ます。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当ては進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

joints[0] = pos->tran.x
joints[1] = pos->tran.z
軸の移動を協調制御できます。文字を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるした構成されました。では進行中の作業です。、COORDINATES =パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。 3

　TRIVKINS キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくでは進行中の作業です。、複数のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するに連絡するか、参加して同じ座標です。を手伝うことができる場合は、指定しました。する場合は、こともできます。 このハンドブックは進行中の作業です。
機能しなくなったは進行中の作業です。、Y座標です。に連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。独立したモーターを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたガントリーのハンドブックは進行中の作業です。ようなマシンで役立ちます。 このハンドブックは進行中の作業です。よ
うなマシンは進行中の作業です。 COORDINATES = XYYZ を手伝うことができる場合は、使用されして、ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てを手伝うことができる場合は、行うことができます。

NOTE

3歴史的なに見つかりました、TRIVKINS モジュールの制御がは COORDINATES =パラメータを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がサポートしていなかったため、旋盤にも当てはまります。の構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
は XYZ マシンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、と標準的なして構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされること標準的なが独立していない場合でも、よくありました。 未使用できます。の Y 軸によって生成されるツールとワークピースの動き。は、1）すぐに見つかりましたホームを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりました戻し、各軸をゼロにし、すべての軸をクラッシュすることなる、2）
単になります。 数字（純にしておくことを強くお勧めします。なルの制御がープバックを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。して、位レベルの制御が置すコマンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、ドの HAL ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が位レベルの制御が置すフィードバックの HAL ピンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、に見つかりました接続き使用できます。する、
3）GUIディスの動き。プレイに見つかりました非表示されませに見つかりましたするように見つかりました構成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がされました。 多くのくの SIM設定する必要がある場合があります または、移動してオフセットを設定しは、共通していの HAL ファイルの制御がを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が
共有するために見つかりましたこれらのメソッドを生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が使用できます。します。

joints[0] = pos->tran.x
joints[1] = pos->tran.y
joints[2] = pos->tran.y
joints[3] = pos->tran.z

詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、TRIVKINS のハンドブックは進行中の作業です。 MAN ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。

13.3 重要なユーザーコンセプトなユーザーコンセプト運動学
　マシンのハンドブックは進行中の作業です。セットアップに連絡するか、参加しては進行中の作業です。かなりのハンドブックは進行中の作業です。種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類があります（ロボット：プーマ、スカラ、ヘキサポッドな
ど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 それらのハンドブックは進行中の作業です。それぞれは進行中の作業です。、線からの逸脱が形および回りまたは反転する速度を定義するジョイントを手伝うことができる場合は、使用されしてセットアップされます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。
関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するは進行中の作業です。通常デカルを送信してくト座標です。と一致させるという問題が発生し続けました。しないため、変換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、行うキネマティクは進行中の作業です。ス関である米国国立標準技術研究所数が必要です（実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 2

つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数：フォワードキネマティクは進行中の作業です。ス関である米国国立標準技術研究所数とインバースキネマティクは進行中の作業です。ス関である米国国立標準技術研究所数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
　上記を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、ために連絡するか、参加して、バイポッド（三脚の簡略版であるヘキサポッドの簡略版）と呼ばれる単純のハンドブックは進行中の作業です。簡略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める版である場合は、ヘキサポッドのハンドブックは進行中の作業です。簡略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める版）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。
な運動され、学を、広く使用されているエンを手伝うことができる場合は、分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、析を実行することによって分析的に取得できます。つまり、単位はします。
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図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 15-124

　私の構成たちが話し合いました。している場合は、バイポッドは進行中の作業です。、壁に配置されたに連絡するか、参加して配置されます。された 2 つのハンドブックは進行中の作業です。モーターで構成されました。される場合は、デバイスであり、
そこからデバイスがワイヤーを手伝うことができる場合は、使用されして吊るすためのり下で、このドキュメントをコピー、配布、およびげられます。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントは進行中の作業です。、モーターから
デバイスまでのハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。です（図は、ステッピングモーターを備えた典型的なでは進行中の作業です。 AD および BD と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
　モーターのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。慣例としては、に連絡するか、参加してより固定しました。されています。 モーター A は進行中の作業です。（0,0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してあり、X座標です。は進行中の作業です。 0 であり、
Y座標です。も 0 です。モーター B は進行中の作業です。（BX、0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して配置されます。され、X座標です。は進行中の作業です。 BX です。
　ツールを送信してくチップは進行中の作業です。、距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。 AD と BD、およびデカルを送信してくト座標です。 DX、DY に連絡するか、参加してよって定しました。義するされる場合は、点を合わせて D に連絡するか、参加してあります。
 キネマティクは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。仕事は進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さ（AD、BD）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からデカルを送信してくト座標です。（DX、DY）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して、または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。逆に連絡するか、参加して
変換に使用される、より安価なする場合は、ことです。
13.3.1 フォワードトランスフォーメーション

　ジョイント空間が経つにつれてからデカルを送信してくト空間が経つにつれてに連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、いくつかのハンドブックは進行中の作業です。三角を得ることができます。法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送り（点を合わせて（0,0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、
（DX、0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、（DX、DY）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と三角を得ることができます。形（DX、0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、（BX に連絡するか、参加してよって決定しました。される場合は、直角を得ることができます。三角を得ることができます。形）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されしま
す。 、0）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および（DX、DY）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
私の構成たちは進行中の作業です。それを手伝うことができる場合は、簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して見したのはそこでした。る場合は、ことができます：

簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加してわかります。一方を手伝うことができる場合は、他の国における登録商標です。方から引き起こします。くと、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

したが失われたときって高速レートを変更する：

そこから計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。します：
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Y のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。差のハンドブックは進行中の作業です。平方根が含まれています。まれる場合は、ため、実数に連絡するか、参加してならない場合は、がある場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 
このハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する位置されます。に連絡するか、参加して単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。デカルを送信してくト座標です。がない場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。特異なります。点を合わせてである場合は、と言われます。 このハンドブックは進行中の作業です。場
合は、、順運動され、学を、広く使用されているエンは進行中の作業です。-1 を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
実際ののハンドブックは進行中の作業です。コードに連絡するか、参加して翻訳またはタスクプラン：

double AD2 = joints[0] * joints[0];
double BD2 = joints[1] * joints[1];
double x = (AD2 - BD2 + Bx * Bx) / (2 * Bx);
double y2 = AD2 - x * x;
if(y2 < 0) return -1;
pos->tran.x = x;
pos->tran.y = sqrt(y2);
return 0;

13.3.2 逆変換
このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。、逆運動され、学を、広く使用されているエンを手伝うことができる場合は、直接記述されたできる場合は、ため、は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して簡単な方法が求められました。です。

または進行中の作業です。実際ののハンドブックは進行中の作業です。コードに連絡するか、参加して翻訳またはタスクプラン：
double x2 = pos->tran.x * pos->tran.x;
double y2 = pos->tran.y * pos->tran.y;
joints[0] = sqrt(x2 + y2);
joints[1] = sqrt((Bx - pos->tran.x)*(Bx - pos->tran.x) + y2);
return 0;

13.4 実装の変更詳細
　キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくは進行中の作業です。 HAL コンポーネントとして実装にされており、ピンとパラメータのハンドブックは進行中の作業です。エクは進行中の作業です。
スポートが許可されています。 これは進行中の作業です。、（HAL 関である米国国立標準技術研究所数とは進行中の作業です。対照してください。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所いくつかのハンドブックは進行中の作業です。「C」関である米国国立標準技術研究所数で構成されました。され
ています。

int kinematicsForward(const double *joint, EmcPose *world,
const KINEMATICS_FORWARD_FLAGS *fflags,
KINEMATICS_INVERSE_FLAGS *iflags)

順運動され、学を、広く使用されているエン機能しなくなったを手伝うことができる場合は、実装にします。
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int kinematicsInverse(const EmcPose * world, double *joints,
const KINEMATICS_INVERSE_FLAGS *iflags,
KINEMATICS_FORWARD_FLAGS *fflags)

逆運動され、学を、広く使用されているエン機能しなくなったを手伝うことができる場合は、実装にします。

KINEMATICS_TYPE kinematicsType(void)

キネマティクは進行中の作業です。スタイプ識別を停止します。子メールを送信してく（通常は進行中の作業です。 KINEMATICS_BOTH）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、返す可能性があります。します。
int kinematicsHome(EmcPose *world, double *joint,
KINEMATICS_FORWARD_FLAGS *fflags,
KINEMATICS_INVERSE_FLAGS *iflags)

　ホームのメンバーに連絡するか、参加してキネマティクは進行中の作業です。ス関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。引き起こします。数を手伝うことができる場合は、既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。ホームのメンバーに連絡するか、参加して位置されます。のハンドブックは進行中の作業です。適切な値に連絡するか、参加して設定しました。します。 呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出
される場合は、とき、これらは進行中の作業です。、既知りません。のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、たとえば INI ファイルを送信してくからのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより値に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、必要があります。
ホームのメンバーに連絡するか、参加してキネマティクは進行中の作業です。スが任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてを手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、ことができる場合は、場合は、は進行中の作業です。、これらのハンドブックは進行中の作業です。初に興味を持ちました。期のスポンサーシップにより値を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、
必要があります。

int rtapi_app_main(void)
void rtapi_app_exit(void)

これらは進行中の作業です。、RTAPI モジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。標です。準のハンドブックは進行中の作業です。セットアップおよび分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、解しておく必要のある重要なユーザー機能しなくなったです。
それらが単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。ソースファイルを送信してくに連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、場合は、、キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくは進行中の作業です。 HALCOMPILE に連絡するか、参加してよっ
てコンパイルを送信してくおよびインストールを送信してくできます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HALCOMPILE（1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。マンページまたは進行中の作業です。
HAL のハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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14章 「変更された」された」」DENAVIT-HARTENBERG（DH）
の例設定 の例パラメータ

14.1 Prelude
LINUXCNC は進行中の作業です。、DENAVIT-HARTENBERG パラメータを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンして一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して指定しました。される場合は、シリアルを送信してくキネマティクは進行中の作業です。

スのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、化し、スクリプトを作成するための多くの試みされたセットを手伝うことができる場合は、サポートする場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、含まれています。む、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、サポートし
ます。
　このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントでは進行中の作業です。、GENSERKINS キネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されして LINUXCNC で MITSUBISHIRV-6SDL のハンドブックは進行中の作業です。
DH パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、方法が求められました。に連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。

NOTE

このドキュメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トでは、VISMACH モデルの制御がの作成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御がに見つかりましたついては説明するしていません。これは確かに見つかりました非常に重要です。さもないと、正しくホーミングするのはに見つかりました便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコで
すが独立していない場合でも、、このドキュメンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、トで導出すことができるため、構された GENSERKINS モデルの制御がと標準的な一致させるに見つかりましたは、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が様に有効なツールです。 ランダムなツールチェンジャーマシンでに見つかりました注意して使用してください。深いモデリングがいモデリでは、ユーザーが便利に変更したアプリケーションのみがユーザーのディレクトリにコンのように機械部品の動きが独立していない場合でも、グが独立していない場合でも、
必要です。

Note

エラーや欠く点と見なされ、自動モードでは対応するコーが独立していない場合でも、ある可能は、同じ相対速度を生成するために実際のメカニズムを制御する方法を下位レベルの制御が性があります。が独立していない場合でも、あります。自己責任で使用できます。してください。

14.2 一般
　産業です。用されロボットのハンドブックは進行中の作業です。急増に連絡するか、参加して伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダい、LINUXCNC で中の作業です。古いロボットを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ことへのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。が高まっています。
 産業です。や製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーで使用されされる場合は、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなタイプのハンドブックは進行中の作業です。ロボットは進行中の作業です。、剛体リンクは進行中の作業です。で接続するためのコードを作成しました。された一連のハンドブックは進行中の作業です。電動され、ジョイン
トとして設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。された「シリアルを送信してくマニピュレータ」です。 シリアルを送信してくロボットに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、空間が経つにつれて内
のハンドブックは進行中の作業です。オブジェクは進行中の作業です。トのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。（XYZ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と方向に動かすようにドライブに命令する（ABC または進行中の作業です。ピッチ、ロールを送信してく、ヨー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。両方に連絡するか、参加して必要な 6 つのハンドブックは進行中の作業です。自
由でリミットスイッチをホームスイッチ度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して必要な 6 つのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントがあります。 多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、これらのハンドブックは進行中の作業です。ロボットは進行中の作業です。、ベースからエンドエ
フェクは進行中の作業です。タまで伸ばします。 プローブはトーチの下の最びる場合は、アームのメンバーに連絡するか、参加して構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーを手伝うことができる場合は、持ちました。っています。
　このハンドブックは進行中の作業です。ようなシリアルを送信してくロボットのハンドブックは進行中の作業です。制御するに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。がわかっている場合は、場合は、のハンドブックは進行中の作業です。参照してください。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加して対する場合は、エン
ドエフェクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。と方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。（順運動され、学を、広く使用されているエン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。端と出力端からに連絡するか、参加して必要な関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。より複雑ではなく、妥協する必要はありません。な逆計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。が
必要です。 -参照してください。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加して対する場合は、エフェクは進行中の作業です。ターのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。と方向に動かすようにドライブに命令する（逆運動され、学を、広く使用されているエン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 これらのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。に連絡するか、参加して使用されされる場合は、
標です。準のハンドブックは進行中の作業です。数学を、広く使用されているエンツールを送信してくは進行中の作業です。、基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加してパラメータと数式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。テーブルを送信してくである場合は、行列を維持します。 それであり、順運動され、学を、広く使用されているエンおよび逆運
動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。に連絡するか、参加して含まれています。まれる場合は、回りまたは反転する速度を定義すると平行移動され、のハンドブックは進行中の作業です。処理を手伝うことができる場合は、容易にに連絡するか、参加してします。
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　LINUXCNC は進行中の作業です。、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなシリアルを送信してくロボットのハンドブックは進行中の作業です。順方向に動かすようにドライブに命令するおよび逆方向に動かすようにドライブに命令するのハンドブックは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエンを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、ために連絡するか、参加して、
GENSERKINS と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、アルを送信してくゴリズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、実装にする場合は、運動され、学を、広く使用されているエンモジュールを送信してくを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、ため、シリアルを送信してくロボット
に連絡するか、参加しては進行中の作業です。数学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。詳細については、な知りません。識は進行中の作業です。必要ありません。 特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。シリアルを送信してくロボットを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ロボットのハンドブックは進行中の作業です。機械のオペレーターが操作する
的ライセンシーである構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーのハンドブックは進行中の作業です。数学を、広く使用されているエン的ライセンシーであるモデルを送信してくを手伝うことができる場合は、構築する動き（して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。を手伝うことができる場合は、実行できる場合は、ように連絡するか、参加して、ゲンサーキンに連絡するか、参加してデータを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、必要が
あります。
　必要なデータは進行中の作業です。、50年代に連絡するか、参加して JACQUESDENAVIT と RICHARDHARTENBERG に連絡するか、参加してよって導入され、DH パラ
メータと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、標です。準化し、スクリプトを作成するための多くの試みされた形式に公開されました。である場合は、必要があります。 DENAVIT と HARTENBERG は進行中の作業です。、4 つのハンドブックは進行中の作業です。パラ
メーターを手伝うことができる場合は、使用されして、1 つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するが次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するに連絡するか、参加してどのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してリンクは進行中の作業です。されている場合は、かを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。しました。 これ
らのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。、基づいて構築できるため本的ライセンシーであるに連絡するか、参加して 2 つのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する（アルを送信してくファとシータ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と 2 つのハンドブックは進行中の作業です。平行移動され、（A と D）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、表しま
す。

14.3 変更さ制御の種類れたDHパラメータ
　よくある場合は、ことですが、このハンドブックは進行中の作業です。「標です。準」は進行中の作業です。「変更する許可された DH パラメータ」を手伝うことができる場合は、導入した他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。著者であるに連絡するか、参加してよって変
更する許可されており、GENSERKINS は進行中の作業です。出版物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ「INTRODUCTIONTO ROBOTICS、 ジョン J.クは進行中の作業です。レイグに連絡するか、参加してよる場合は、「力学を、広く使用されているエンと
制御する」。 DH パラメータに連絡するか、参加しては進行中の作業です。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。がありますが、実際のに連絡するか、参加して使用されされる場合は、規則のため、機械が要求された送りを手伝うことができる場合は、作成されました。者であるが定しました。義するする場合は、こと
は進行中の作業です。めったに連絡するか、参加してないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。 さらに連絡するか、参加して、A という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。パラメーターを手伝うことができる場合は、 R に連絡するか、参加して変更する許可する場合は、必要
がある場合は、ことに連絡するか、参加して気まぐれな「リアルタイム」づき、混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、招くことがよくありきました。 このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントは進行中の作業です。、CRAIG に連絡するか、参加してよる場合は、上記のハンドブックは進行中の作業です。出版物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれのハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して
準拠する任意の単一ファイルしていますが、ゲンサーキンとそのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンとのハンドブックは進行中の作業です。一貫したタイムラインですべてを必性があります。を手伝うことができる場合は、保つために連絡するか、参加して、ジョイントとパラメー
ターのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それ挙げて説明するのが最も簡単です。カム上のは進行中の作業です。数字のハンドブックは進行中の作業です。 0 から始するために、結果としてまる場合は、という違いがあります。
　標です。準および変更する許可された DH パラメータは進行中の作業です。、各ドライブには、関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。 4 つのハンドブックは進行中の作業です。数値（A、D、ALPHA、および THETA）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で構
成されました。され、1 つのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するに連絡するか、参加してある場合は、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。（CS）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、移動され、および回りまたは反転する速度を定義するして、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するに連絡するか、参加して合は、わせる場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、記述されたしま
す。 整する高レベルのコントローラー、つまりモー列を維持します。 それとは進行中の作業です。、CS のハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。が関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。と一致させるという問題が発生し続けました。し、正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、指すことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。右手のハンドブックは進行中の作業です。法が求められました。則のため、機械が要求された送りを手伝うことができる場合は、
使用されして、親ね指を手伝うことができる場合は、 Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するける場合は、と、指が指します。 関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する方向に動かすようにドライブに命令する。 これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、
パラメータのハンドブックは進行中の作業です。導出を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、すべてのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、必要がある場合は、ことが明したこのペーパーを参照してください。ら
かに連絡するか、参加してなります。
　「標です。準」表記と「変更する許可済みます。み」表記のハンドブックは進行中の作業です。違いは進行中の作業です。、パラメータがリンクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられる場合は、方法が求められました。に連絡するか、参加してあります。
 GENSERKINS で「標です。準」のハンドブックは進行中の作業です。 DH パラメータを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、正しい数学を、広く使用されているエン的ライセンシーであるモデルを送信してくが得られるソフトウェアとそれられません。

14.4 GENSERKINSでアーク電圧を読み取る使用さ制御の種類れるハイパーセンシングように変更さ制御の種類れたDHパラメータ
　GENSERKINS は進行中の作業です。シータ値へのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、処理しないことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。シータは進行中の作業です。 LINUXCNC

に連絡するか、参加してよって制御するされる場合は、結合は、変数です。 CS がジョイントと位置されます。合は、わせされている場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。と
した回りまたは反転する速度を定義するは進行中の作業です。、LINUXCNC に連絡するか、参加してよってそのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントに連絡するか、参加して命令するされた回りまたは反転する速度を定義すると同じです。 これに連絡するか、参加してより、ロボッ
トのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。 0°位置されます。を手伝うことができる場合は、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。に連絡するか、参加して定しました。義するする場合は、ことができなくなります。
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　構成されました。可能しなくなったな 3 つのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
1． アルを送信してくファ：「現します。在のハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。」のハンドブックは進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。とした正または進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する（ラジアン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
2． A：システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 INI ファイルを送信してくで定しました。義するされたマシン単な方法が求められました。位（MM または進行中の作業です。インチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で指定しました。された 2 つのハンドブックは進行中の作業です。

ジョイント軸の移動を協調制御できます。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。 X に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。った正のハンドブックは進行中の作業です。距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。。
3． D：Z に連絡するか、参加して沿ってツールがどこかに触れることができる必要があります。った正または進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さ（マシン単な方法が求められました。位でも）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

　パラメータセットは進行中の作業です。常に連絡するか、参加して同じ順序を指定します。で導出され、D パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ことでセットが完成されました。します。
これに連絡するか、参加してより、CS のハンドブックは進行中の作業です。 Z軸の移動を協調制御できます。が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントと整する高レベルのコントローラー、つまりモー列を維持します。 それしたままに連絡するか、参加してなりません。 これは進行中の作業です。紛らわしいごちゃ混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。らわしいように連絡するか、参加して思います。わ
れる場合は、かもしれませんが、このハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくールを送信してくに連絡するか、参加して固執する場合は、と、パラメーターのハンドブックは進行中の作業です。ワーキングセットが生し続けました。成されました。されます。
 D パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。したら、CS のハンドブックは進行中の作業です。 X軸の移動を協調制御できます。が次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、指す必要があります。

14.5 ジョイントとパラメータの変更番号付け
　LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントは進行中の作業です。ジョイント 0 です（ソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。カウントは進行中の作業です。 0 で始するために、結果としてまる場合は、ため）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が、
ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。出版物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする 1 で始するために、結果としてまります。これは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。パラメーターに連絡するか、参加しても当ては進行中の作業です。まります。 つまり、
番号すべてを外部とリンクする付き数字けは進行中の作業です。 A-0、ALPHA-0、D-0 で始するために、結果としてまり、A-5、ALPHA-5、および D-5 で終わります。 パブリケーション
に連絡するか、参加して従って使用されって GENSERKINS パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、場合は、は進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。してください。

14.6 開始方法
　慣例としては、では進行中の作業です。、参照してください。CS を手伝うことができる場合は、ロボットのハンドブックは進行中の作業です。ベースに連絡するか、参加して配置されます。し、Z軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。と一致させるという問題が発生し続けました。させ、X軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所
節の位置を復元するのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して向に動かすようにドライブに命令するける場合は、ことから始するために、結果としてめます。
　これに連絡するか、参加してより、LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。 DRO値がそのハンドブックは進行中の作業です。ポイントを手伝うことができる場合は、参照してください。する場合は、ように連絡するか、参加してなります。 そうする場合は、と、A-0 と
ALPHA-0 が 0 に連絡するか、参加して設定しました。されます。
　上記のハンドブックは進行中の作業です。出版物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ（CRAIG）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所も D-0 を手伝うことができる場合は、 0 に連絡するか、参加して設定しました。しています。これは進行中の作業です。、ベースのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、および部に連絡するか、参加して参照してください。CS を手伝うことができる場合は、配置されます。する場合は、
ために連絡するか、参加して変位オフセットが必要な場合は、に連絡するか、参加して混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、招くことがよくありきます。 D-0 =を手伝うことができる場合は、変位に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、と、正しい結果が得られるソフトウェアとそれら
れます。 このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して、パラメータのハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。セットは進行中の作業です。 ALPHA-0 = 0、A-0 = 0、D0 =変位であり、CS のハンドブックは進行中の作業です。 X

軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ジョイント（ジョイント-1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、指します。
　ネットセット（ALPHA-1、A-1、D-1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。導出は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。常に連絡するか、参加して、6番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。セット（ALPHA-5、A-

5、D-5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所まで同じシーケンスを手伝うことができる場合は、使用されします。
　したがって、エンドエフェクは進行中の作業です。タのハンドブックは進行中の作業です。 TCP-CS は進行中の作業です。ハンドフランジのハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。央のタブにに連絡するか、参加してあります。

14.7 特殊なケースなユーザーコンセプトケース
　次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する軸の移動を協調制御できます。が最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所節の位置を復元する軸の移動を協調制御できます。と平行である場合は、場合は、、D パラメータのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。に連絡するか、参加して選択されましできますが、0 以外に連絡するか、参加して
設定しました。しても意が作成されました。味を持ちました。がありません。
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14.8 詳細例（RV-6SL）
　以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、三菱RV-6SDL に連絡するか、参加して必要な「変更する許可された DH パラメータ」を手伝うことができる場合は、導出する場合は、方法が求められました。と、
LINUXCNC のハンドブックは進行中の作業です。ゲンサーキン運動され、学を、広く使用されているエンで使用されされる場合は、 HAL ファイルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、方法が求められました。です。 必要
な寸法が求められました。は進行中の作業です。、ロボットのハンドブックは進行中の作業です。製造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー元できるようにします。から提供されるソフトウェアを特定するためのされた寸法が求められました。図は、ステッピングモーターを備えた典型的なから取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、のハンドブックは進行中の作業です。が最適です。
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14.9 クレジット
RV-6SL ロボットのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。テキストとグラフィックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのしてくれたユーザー ACIERA に連絡するか、参加して感謝しましま
す。
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15章 5軸 Kinematics

15.1 序章
LinuxCNC で制御するされる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされた多くの人がコードの小さな改善を要求軸の移動を協調制御できます。CNC工作機械のオペレーターが操作するは進行中の作業です。、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。タイプごとに連絡するか、参加して特別を停止します。な運動され、学を、広く使用されているエンコンポーネントを手伝うことができる場合は、

必要とします。 このハンドブックは進行中の作業です。章では、では進行中の作業です。、最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな 5軸の移動を協調制御できます。マシン構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。いくつかに連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して 2種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。類のハンドブックは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。一
般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな数学を、広く使用されているエン的ライセンシーであるプロセスで順方向に動かすようにドライブに命令する（作業です。からジョイント座標です。へ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所および逆方向に動かすようにドライブに命令する（ジョイントから作業です。へ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所変換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
発します。

キネマティクは進行中の作業です。スコンポーネントと、コンピューター画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がでのハンドブックは進行中の作業です。動され、作を手伝うことができる場合は、示すためのハンドブックは進行中の作業です。 vismach シミュレーションモデ
ルを送信してくが提供されるソフトウェアを特定するためのされています。 HAL ファイルを送信してくデータのハンドブックは進行中の作業です。例としては、も示されています。

15.2 5軸工作モード機械の変更構成
このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、協調的ライセンシーであるな動され、きで制御するされる場合は、 5 つのハンドブックは進行中の作業です。ジョイントまたは進行中の作業です。自由でリミットスイッチをホームスイッチ度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えた一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな 5軸の移動を協調制御できます。フライ

ス盤を制御するまたは進行中の作業です。ルを送信してくーターマシンを手伝うことができる場合は、扱う必要があります（います。
3軸の移動を協調制御できます。工作機械のオペレーターが操作するは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するきを手伝うことができる場合は、変える場合は、ことができないため、5軸の移動を協調制御できます。工作機械のオペレーターが操作するは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。余分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、使用されして、自由でリミットスイッチをホームスイッチ形状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す

のハンドブックは進行中の作業です。表面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がを手伝うことができる場合は、効になっていません。率を入力します。 そうでない的ライセンシーであるに連絡するか、参加して加して工する場合は、ために連絡するか、参加して切削工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、適切な向に動かすようにドライブに命令するきに連絡するか、参加して設定しました。します。
典型フライス盤を制御する的ライセンシーであるな 5軸の移動を協調制御できます。工作機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。を手伝うことができる場合は、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 1 および 2 に連絡するか、参加して示します。 図は、ステッピングモーターを備えた典型的なのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。 3、5、7、および 9-11 [1,2]。
5軸の移動を協調制御できます。工作機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエンは進行中の作業です。、6軸の移動を協調制御できます。シリアルを送信してくアームのメンバーに連絡するか、参加してロボットのハンドブックは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエンよりもは進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して単な方法が求められました。純なパーツを記述します。です。これは進行中の作業です。、3 つのハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。が
通常は進行中の作業です。直線からの逸脱が軸の移動を協調制御できます。であり、2 つだけが回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。である場合は、ためです。

15.3 ツールの変更向けのプラズマ切断プライマーきと場所
CAD / CAM システムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。通常、ワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。 3D CAD モデルを送信してくと、CNC5軸の移動を協調制御できます。マシンに連絡するか、参加して入力する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 CAM デー

タを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。 工具のパラメータ化されたリスまたは進行中の作業です。カッターのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。（CL）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所データは進行中の作業です。、カッターのハンドブックは進行中の作業です。先端と出力端からのハンドブックは進行中の作業です。位置されます。とワークは進行中の作業です。
ピースのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。に連絡するか、参加して対する場合は、カッターのハンドブックは進行中の作業です。向に動かすようにドライブに命令するきで構成されました。されます。 ほとんどのハンドブックは進行中の作業です。 CAM システムのメンバーに連絡するか、参加してで生し続けました。成されました。され、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 1 に連絡するか、参加して示され
ている場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ベクは進行中の作業です。トルを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。が含まれています。まれています。

Kベクは進行中の作業です。トルを送信してくは進行中の作業です。 6軸の移動を協調制御できます。ロボット運動され、学を、広く使用されているエン[3]で使用されされたポーズからの初期のスポンサーシップにより行列を維持します。 それ E6 のハンドブックは進行中の作業です。 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ベクは進行中の作業です。トルを送信してくに連絡するか、参加して相当し、Qベクは進行中の作業です。トルを送信してくは進行中の作業です。
E6 のハンドブックは進行中の作業です。 4番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。ベクは進行中の作業です。トルを送信してくに連絡するか、参加して相当します。 たとえばMASTERCAM では進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。情報が含まれています。は進行中の作業です。中の作業です。間が経つにつれて出力のハンドブックは進行中の作業です。「.nci」ファイルを送信してくに連絡するか、参加して
含まれています。まれています。
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図 17-125

15.4 平行移動と回転あたりの移動距離行列の並べ替え
同種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。変換に使用される、より安価なは進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求軸の移動を協調制御できます。機械のオペレーターが操作する運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。数学を、広く使用されているエンを手伝うことができる場合は、記述されたする場合は、簡単な方法が求められました。な方法が求められました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします。 空間が経つにつれてH のハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価なは進行中の作業です。、4x4 のハンドブックは進行中の作業です。行列を維持します。 それであり、
平行移動され、と回りまたは反転する速度を定義するのハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、表すことができます。 ベクは進行中の作業です。トルを送信してく u = {x、y、z、1} T で記述されたされた点を合わせて x、y、x が与えられます。えられ
る場合は、と、そのハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価な v は進行中の作業です。行列を維持します。 それ積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにで表されます。

5軸の移動を協調制御できます。運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため礎です。 埋めとなる場合は、 4 つのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため本的ライセンシーであるな変換に使用される、より安価な行列を維持します。 それがあります。
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行列を維持します。 それ T（a、b、c）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、X、Y、Z座標です。方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加してそれぞれ a、b、c のハンドブックは進行中の作業です。量だけ平行移動され、する場合は、ことを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 R 行
列を維持します。 それは進行中の作業です。、それぞれ X、Y、Z座標です。軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。とした角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。シータのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 C記号すべてを外部とリンクすると S記号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、それぞれ余弦
関である米国国立標準技術研究所数と正弦関である米国国立標準技術研究所数を手伝うことができる場合は、表します。

15.5 テーブル回転あたりの移動距離/傾斜5軸構成
これらのハンドブックは進行中の作業です。工作機械のオペレーターが操作するでは進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。が機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。作業です。台に連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けられています。 通常、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。が使用され

されます。
 X軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。（A または進行中の作業です。 B回りまたは反転する速度を定義する、一次は、高価なインテリジェントモーションコン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。テーブルを送信してくに連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けられた垂直 Z軸の移動を協調制御できます。（C回りまたは反
転する速度を定義する、二次は、高価なインテリジェントモーションコン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、回りまたは反転する速度を定義する台。 ワークは進行中の作業です。は進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する台に連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字けられます。

 X軸の移動を協調制御できます。または進行中の作業です。 Y軸の移動を協調制御できます。（A または進行中の作業です。 B回りまたは反転する速度を定義する、二次は、高価なインテリジェントモーションコン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するする場合は、傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。台を手伝うことができる場合は、、Z軸の移動を協調制御できます。（C回りまたは反転する速度を定義する、一次は、高価なインテリジェントモーションコン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して回りまたは反転する速度を定義するす
る場合は、回りまたは反転する速度を定義する台に連絡するか、参加して取り組みを開始するために、結果としてり付き数字け、ワークは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。させます。 テーブルを送信してく。

図 17-126

多くの人がコードの小さな改善を要求軸の移動を協調制御できます。機械のオペレーターが操作するは進行中の作業です。、ジョイントで接続するためのコードを作成しました。された一連のハンドブックは進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。で構成されました。されている場合は、と見したのはそこでした。なすことができます。 マシンのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、リ
ンクは進行中の作業です。に連絡するか、参加して座標です。フレームのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、埋めめ込む」という選択を行います。み、均一な変換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことで、これらのハンドブックは進行中の作業です。座標です。フレームのメンバーに連絡するか、参加して間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。相対的ライセンシーであるな位置されます。と方向に動かすようにドライブに命令する
を手伝うことができる場合は、記述されたできます。
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ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。と工具のパラメータ化されたリス座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係を手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、変換に使用される、より安価な行列を維持します。 それwAt に連絡するか、参加してよって定しました。義するできます。
これは進行中の作業です。、それぞれが独自に連絡するか、参加して定しました。義するされた座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、持ちました。つ、マシンのハンドブックは進行中の作業です。さまざまな構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オー要素または進行中の作業です。リンクは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価な
に連絡するか、参加してよって見したのはそこでした。つける場合は、ことができます。 一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。ような変換に使用される、より安価なは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

ここで、各ドライブには、行列を維持します。 それ i-1Aj は進行中の作業です。、形式に公開されました。（2,3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価な行列を維持します。 それ T または進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する行列を維持します。 それR です。
行列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。は進行中の作業です。、左に移動すると、それは正の側のハンドブックは進行中の作業です。行列を維持します。 それ A のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、行のハンドブックは進行中の作業です。要素に連絡するか、参加して右側のハンドブックは進行中の作業です。行列を維持します。 それ B のハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。要素を手伝うことができる場合は、乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。し、合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。して結果のハンドブックは進行中の作業です。行列を維持します。 それC のハンドブックは進行中の作業です。要
素を手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。なプロセスです。

図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 2 に連絡するか、参加して、座標です。系は最初は混乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、使用されした一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな構成されました。を手伝うことができる場合は、示します[4]。 これに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、テーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する/傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。軸の移動を協調制御できます。とスピンドルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する
/傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。軸の移動を協調制御できます。が含まれています。まれます。 工作機械のオペレーターが操作するで実際のに連絡するか、参加して使用されされる場合は、回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。は進行中の作業です。 2 つだけです。

最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して、上記のハンドブックは進行中の作業です。最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発します。 回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。オフセットのハンドブックは進行中の作業です。ないテーブルを送信してく傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。/回りまたは反転する速度を定義する（trt）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所タ
イプ。 xyzac-trtconfiguration という名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、付き数字ける場合は、ことができます。
同じタイプ（xyzac-trt）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価なも開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発しますが、回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、使用されします。
次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。オフセットを手伝うことができる場合は、使用されした xyzbc-trt構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。変換に使用される、より安価なを手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および発します。
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15.5.1 作モード業オフセットのあるオフセットの変更あるハイパーセンシング xyzac-trt工作モード機械の変更変換

図 17-127

ここでは進行中の作業です。、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 4 に連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。軸の移動を協調制御できます。と回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。がピボット点を合わせてと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、点を合わせてで交差する場合は、単な方法が求められました。純なパーツを記述します。化し、スクリプトを作成するための多くの試みされた構成されました。を手伝うことができる場合は、扱う必要があります（いま
す。したがって、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 2 のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。Ows と Owp は進行中の作業です。一致させるという問題が発生し続けました。します。
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図 17-128

1.1.1.1 フォワードトランスフォーメーション
変換に使用される、より安価なは進行中の作業です。、行列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。順次は、高価なインテリジェントモーションコン乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。に連絡するか、参加してよって定しました。義するできます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して構築する動き（されたマトリックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されします。

これらのハンドブックは進行中の作業です。方程式に公開されました。 Lx、Ly、Lz は進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して対する場合は、 2 つのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。 A および C のハンドブックは進行中の作業です。ピボットポイントのハンドブックは進行中の作業です。オ
フセットを手伝うことができる場合は、定しました。義するします。 さらに連絡するか、参加して、Px、Py、Pz は進行中の作業です。、ピボットポイントからカッターチップ位置されます。までのハンドブックは進行中の作業です。相対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。で
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あり、ピボットポイントのハンドブックは進行中の作業です。「ジョイント座標です。」とも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 ピボットポイントは進行中の作業です。、2 つのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。交点を合わせてに連絡するか、参加してあ
ります。 SA および SC 項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするは進行中の作業です。、[2,3]のハンドブックは進行中の作業です。符号すべてを外部とリンクするとは進行中の作業です。異なります。なります。これは進行中の作業です。、テーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。回りまたは反転する速度を定義するがワークは進行中の作業です。ピースのハンドブックは進行中の作業です。座標です。
軸の移動を協調制御できます。に連絡するか、参加して対して負のである場合は、ためです（sin（-theta）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= -sin（theta）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、cos（-theta）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して注意が作成されました。してください）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所= 

cos（theta）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
（5）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して従って使用されって乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

これで、このハンドブックは進行中の作業です。マトリックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、、指定しました。されたツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するベクは進行中の作業です。トルを送信してく K と同等に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

これらのハンドブックは進行中の作業です。方程式に公開されました。から、回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。シータ、シータを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザーくことができます。 3 行目を集めたから次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことがわかります。

そして、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、 2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。行で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これる場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

これらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係は進行中の作業です。通常、CAM ポストプロセッサで、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するベクは進行中の作業です。トルを送信してくを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
（8）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、工具のパラメータ化されたリス位置されます。ベクは進行中の作業です。トルを送信してく Q と等しくする場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して書くことができます。

右側のハンドブックは進行中の作業です。ベクは進行中の作業です。トルを送信してくは進行中の作業です。、行列を維持します。 それとベクは進行中の作業です。トルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにとして記述されたして、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してする場合は、こともできます。

これを手伝うことができる場合は、拡張を試すことが提して、
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これは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。順方向に動かすようにドライブに命令する変換に使用される、より安価なです。

15.5.1.1 逆変換
式に公開されました。（13）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から P を手伝うことができる場合は、 P =（QAP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-1 * Q として解しておく必要のある重要なユーザーくことができます。正方行列を維持します。 それは進行中の作業です。、回りまたは反転する速度を定義する行列を維持します。 それR と並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっ進ベクは進行中の作業です。トルを送信してく q を手伝うことができる場合は、
含まれています。む均質な 4x4 行列を維持します。 それであり、そのハンドブックは進行中の作業です。逆行列を維持します。 それは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して記述されたできます。

ここで、RˆnT は進行中の作業です。 R のハンドブックは進行中の作業です。転する速度を定義する置されます。です（行と列を維持します。 それが入れ替えるわっています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 したがって、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

したがって、運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。逆変換に使用される、より安価なに連絡するか、参加して必要な方程式に公開されました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して書くことができます。

15.5.2 回転あたりの移動距離軸オフセットを読み取る使用した xyzac-trtマシンの変更変換

図 17-129　回転軸オフセット（入力）正）をテストする使用した XYZAC-TRT の歴史 VISMACH モデル
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ここでは進行中の作業です。、傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。軸の移動を協調制御できます。と回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。が 1 点を合わせてで交差せず、オフセット Dy を手伝うことができる場合は、持ちました。つ拡張を試すことが提構成されました。を手伝うことができる場合は、扱う必要があります（います。 さらに連絡するか、参加して、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 2 のハンドブックは進行中の作業です。 2

つのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。Ows と Owp のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Dz と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、 z オフセットもあります。 vismach モデルを送信してくを手伝うことができる場合は、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 5 に連絡するか、参加して示し、オフ
セットを手伝うことができる場合は、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 6 に連絡するか、参加して示します（このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。正のハンドブックは進行中の作業です。オフセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 構成されました。を手伝うことができる場合は、簡素化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、ために連絡するか、参加して、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ケースのハンドブックは進行中の作業です。オフセット
Lx、Ly、Lz は進行中の作業です。含まれています。まれていません。 LinuxCNC で「タッチ」機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されして G54 オフセットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、
おそらくこれらは進行中の作業です。必要ありません。

図 17-130　テーブル傾斜/回転 XYZAC-TRT 構成セレクター、軸オフセットあり速度

1.1.1.1 フォワードトランスフォーメーション
変換に使用される、より安価なは進行中の作業です。、行列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。順次は、高価なインテリジェントモーションコン乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。に連絡するか、参加してよって定しました。義するできます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して構築する動き（されたマトリックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されします。

これらのハンドブックは進行中の作業です。方程式に公開されました。 Dy で、Dz は進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して対する場合は、回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。 A のハンドブックは進行中の作業です。ピボットポイントのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、定しました。義するし
ます。 さらに連絡するか、参加して、Px、Py、Pz は進行中の作業です。、ピボットポイントからカッターチップ位置されます。までのハンドブックは進行中の作業です。相対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。であり、ピボットポ
イントのハンドブックは進行中の作業です。「ジョイント座標です。」とも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 ピボットポイントは進行中の作業です。 A回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。上に連絡するか、参加してあります。
（18）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して従って使用されって乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。
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これで、このハンドブックは進行中の作業です。マトリックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、、指定しました。されたツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するベクは進行中の作業です。トルを送信してく K と同等に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

これらのハンドブックは進行中の作業です。方程式に公開されました。から、回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。シータ、シータを手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザーくことができます。 3 行目を集めたから次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことがわかります。

2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これる場合は、と次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

これらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係は進行中の作業です。通常、CAM ポストプロセッサで、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するベクは進行中の作業です。トルを送信してくを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
（21）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、工具のパラメータ化されたリス位置されます。ベクは進行中の作業です。トルを送信してく Q と等しくする場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して書くことができます。

右側のハンドブックは進行中の作業です。ベクは進行中の作業です。トルを送信してくは進行中の作業です。、行列を維持します。 それとベクは進行中の作業です。トルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにとして記述されたして、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してする場合は、こともできます。

これは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。順方向に動かすようにドライブに命令する変換に使用される、より安価なです。

15.5.2.1 逆変換
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と同じように連絡するか、参加して（15）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして、式に公開されました。（25）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から P =（QAP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-1 * Q として P を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザーくことができます。 これに連絡するか、参加してよ
り、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。が得られるソフトウェアとそれられます。

したがって、運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。逆変換に使用される、より安価なに連絡するか、参加して必要な方程式に公開されました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して書くことができます。
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15.5.3 回転あたりの移動距離軸オフセットを読み取る使用した xyzbc-trtマシンの変更変換

図 17-131　回転軸オフセット（入力）負）をテストする使用した XYZBC-TRT の歴史 VISMACH モデル
ここでも、傾斜めの一連の形状をミリングする方法を示しています。軸の移動を協調制御できます。（y軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、中の作業です。心のある人々のためにメーリングリストを設定しました。に連絡するか、参加して）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。が点を合わせてで交差せず、オフセット Dx を手伝うことができる場合は、持ちました。つ拡張を試すことが提構成されました。を手伝うことができる場合は、扱う必要があります（います。 さら

に連絡するか、参加して、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 2 のハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。Ows と Owp のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Dz と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれる場合は、 z オフセットもあります。 vismach モデルを送信してくを手伝うことができる場合は、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な
7（このハンドブックは進行中の作業です。例としては、では進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。オフセット）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して示し、正のハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、図は、ステッピングモーターを備えた典型的な 8 に連絡するか、参加して示します。

図 17-132　テーブル傾斜/回転 XYZBC-TRT 構成セレクター、軸オフセットあり速度

1.1.1.1 フォワードトランスフォーメーション
変換に使用される、より安価なは進行中の作業です。、行列を維持します。 それのハンドブックは進行中の作業です。順次は、高価なインテリジェントモーションコン乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。に連絡するか、参加してよって定しました。義するできます。

次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して構築する動き（されたマトリックは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、使用されします。
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これらのハンドブックは進行中の作業です。方程式に公開されました。 Dx で、Dz は進行中の作業です。、ワークは進行中の作業です。座標です。系は最初は混乱する可能性があります。のハンドブックは進行中の作業です。原点を合わせてに連絡するか、参加して対する場合は、回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。 B のハンドブックは進行中の作業です。ピボットポイントのハンドブックは進行中の作業です。オフセットを手伝うことができる場合は、定しました。義する
します。 さらに連絡するか、参加して、Px、Py、Pz は進行中の作業です。、ピボットポイントからカッターチップ位置されます。までのハンドブックは進行中の作業です。相対距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。であり、ピボット
ポイントのハンドブックは進行中の作業です。「ジョイント座標です。」とも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 ピボットポイントは進行中の作業です。 B回りまたは反転する速度を定義する軸の移動を協調制御できます。上に連絡するか、参加してあります。

（29）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して従って使用されって乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。する場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

これで、このハンドブックは進行中の作業です。マトリックは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。 3番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、、指定しました。されたツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するベクは進行中の作業です。トルを送信してく K と同等に連絡するか、参加してする場合は、ことができます。

これらのハンドブックは進行中の作業です。方程式に公開されました。から、回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。 thetaB、thetaC を手伝うことができる場合は、解しておく必要のある重要なユーザーくことができます。 3 行目を集めたから次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことがわかります。＋

2番目を集めたのハンドブックは進行中の作業です。行を手伝うことができる場合は、最初に興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。行で割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これる場合は、と次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

これらのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係は進行中の作業です。通常、CAM ポストプロセッサで、ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。方向に動かすようにドライブに命令するベクは進行中の作業です。トルを送信してくを手伝うことができる場合は、回りまたは反転する速度を定義する角を得ることができます。に連絡するか、参加して変換に使用される、より安価なする場合は、ために連絡するか、参加して使用されされます。
（32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。列を維持します。 それを手伝うことができる場合は、工具のパラメータ化されたリス位置されます。ベクは進行中の作業です。トルを送信してく Q と等しくする場合は、と、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して書くことができます。

右側のハンドブックは進行中の作業です。ベクは進行中の作業です。トルを送信してくは進行中の作業です。、行列を維持します。 それとベクは進行中の作業です。トルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにとして記述されたして、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してする場合は、こともできます。
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これは進行中の作業です。運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。順方向に動かすようにドライブに命令する変換に使用される、より安価なです。
15.5.3.1 逆変換

式に公開されました。（37）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から P を手伝うことができる場合は、 P =（QAP）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所-1 * Q として解しておく必要のある重要なユーザーくことができます。前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。と同じアプローチで、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

したがって、運動され、学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。逆変換に使用される、より安価なに連絡するか、参加して必要な方程式に公開されました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して書くことができます。

15.6 表回転あたりの移動距離/傾斜の変更例
LinuxCNC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、上記のハンドブックは進行中の作業です。数学を、広く使用されているエンで説明したこのペーパーを参照してください。されている場合は、 xyzac-trt および xyzbc-trt トポロジ用されのハンドブックは進行中の作業です。キネマティクは進行中の作業です。スモジュー

ルを送信してくが含まれています。まれています。 興味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ユーザーのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ソースコードは進行中の作業です。 src / emc / kinematics /ディレクは進行中の作業です。トリのハンドブックは進行中の作業です。 gitツ
リーに連絡するか、参加してあります。

xyzac-trt および xyzbc-trt シミュレーション構成されました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、は進行中の作業です。、サンプルを送信してく構成されました。（configs / sim / axis / vismach / 5axis 

tablerotary-tilting /）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ディレクは進行中の作業です。トリに連絡するか、参加してあります。
構成されました。例としては、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、必要な ini ファイルを送信してくと gode（.ngc）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、含まれています。む subdirectory のハンドブックは進行中の作業です。例としては、が含まれています。まれています。 これら

のハンドブックは進行中の作業です。 sim構成されました。は進行中の作業です。、LinuxCNCvismach 機能しなくなったを手伝うことができる場合は、使用されして現します。実的ライセンシーであるな 3 次は、高価なインテリジェントモーションコン元できるようにします。モデルを送信してくを手伝うことができる場合は、呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。び出します。

15.6.1 Vismachシミュレーションモデル
Vismach は進行中の作業です。、PC画と面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がに連絡するか、参加して CNC マシンのハンドブックは進行中の作業です。動され、的ライセンシーであるシミュレーションを手伝うことができる場合は、表示する場合は、 Python ルを送信してくーチンのハンドブックは進行中の作業です。ライブラリです。 
特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。マシンのハンドブックは進行中の作業です。 Python スクは進行中の作業です。リプトは進行中の作業です。 HAL に連絡するか、参加してロードされ、データは進行中の作業です。 HAL ピン接続するためのコードを作成しました。に連絡するか、参加してよって渡されると、されます。 ユーザー
スペース vismach モデルを送信してくは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような hal コマンドに連絡するか、参加してよってロードされます。

loadusr -W xyzac-trt-gui
接続するためのコードを作成しました。は進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような HAL コマンドを手伝うことができる場合は、使用されして行われます。

net :table-x joint.0.pos-fb xyzac-trt-gui.table-x
net :saddle-y joint.1.pos-fb xyzac-trt-gui.saddle-y
...

vismach モデルを送信してくに連絡するか、参加して使用されされる場合は、 HAL 接続するためのコードを作成しました。のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、シミュレーション ini ファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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15.6.2 工具長オフセット補正
工具のパラメータ化されたリス長し続けるにつれて、補正が自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して適用されされた工具のパラメータ化されたリステーブルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。工具のパラメータ化されたリスを手伝うことができる場合は、順番に連絡するか、参加して使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、さらに連絡するか、参加して Z オフセットが必要です。

 通常は進行中の作業です。ツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。長し続けるにつれて、さがゼロである場合は、「マスター」ツールを送信してくよりも長し続けるにつれて、いツールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、LinuxCNC に連絡するか、参加しては進行中の作業です。
「motion.tooloffset.z」という変数があります。 このハンドブックは進行中の作業です。変数がキネマティックは進行中の作業です。コンポーネント（および vismach 

python スクは進行中の作業です。リプト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して渡されると、される場合は、場合は、、新しいバージョンのしいツールを送信してくに連絡するか、参加して必要な追加してのハンドブックは進行中の作業です。 Z オフセットは進行中の作業です。、コンポーネントステートメ
ントを手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことで説明したこのペーパーを参照してください。できます。次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して例としては、を手伝うことができる場合は、示します。

必要な HAL 接続するためのコードを作成しました。（xyzac-trt のハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
net :tool-offset motion.tooloffset.z xyzac-trt-kins.tool-offset

どこ：
:tool-offset ---------------- signal name
motion.tooloffset.z --------- output HAL pin from LinuxCNC motion module
xyzac-trt-kins.tool-offset -- input HAL pin to xyzac-trt-kins

15.7 カスタムキネマティクスコンポーネント
LinuxCNC は進行中の作業です。、LinuxCNC のハンドブックは進行中の作業です。起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してロードされる場合は、 HAL コンポーネントを手伝うことができる場合は、使用されしてキネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、実装にしま

す。 最も一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなキネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくである場合は、 trivkins は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。座標です。文字とモータージョイントのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して 1対 1

のハンドブックは進行中の作業です。対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもがある場合は、アイデンティティ（トリビアルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所キネマティクは進行中の作業です。スを手伝うことができる場合は、実装にします。 より複雑ではなく、妥協する必要はありません。なシステムのメンバーに連絡するか、参加して（上記のハンドブックは進行中の作業です。
xyzac-trt および xyzbc-trt を手伝うことができる場合は、含まれています。む）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所用されのハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくが利用され可能しなくなったです。

使用され可能しなくなったなキネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。簡単な方法が求められました。な説明したこのペーパーを参照してください。に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、kins のハンドブックは進行中の作業です。マンページ（\ $ man kins）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、参照してください。して
ください。

LinuxCNC が提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくは進行中の作業です。、通常、C言語を提案し、で記述されたされています。 標です。準構造されたハイエンドシステムについて言及していましたが、オーを手伝うことができる場合は、使用されして
いる場合は、ため、既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。ソースファイルを送信してくを手伝うことができる場合は、新しいバージョンのしい名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。ユーザーファイルを送信してくに連絡するか、参加してコピーして変更する許可し、インストールを送信してくする場合は、こと
で、カスタムのメンバーに連絡するか、参加してキネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。が容易にに連絡するか、参加してなります。

インストールを送信してくは進行中の作業です。 halcompile を手伝うことができる場合は、使用されして行われます。
sudo halcompile --install kinsname.c

ここで、「kinsname」は進行中の作業です。コンポーネントに連絡するか、参加して付き数字ける場合は、名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。です。 インストールを送信してくに連絡するか、参加しては進行中の作業です。 sudo プレフィックは進行中の作業です。スが必要で
あり、root パスワードのハンドブックは進行中の作業です。入力を手伝うことができる場合は、求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれめられます。 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、halcompile のハンドブックは進行中の作業です。 man ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください
（\ $ man halcompile）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所

コンパイルを送信してくしてインストールを送信してくしたら、マシンのハンドブックは進行中の作業です。構成されました。セットアップで参照してください。できます。 これは進行中の作業です。、config ディレクは進行中の作業です。ト
リのハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してくで行われます。 たとえば、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるな ini のハンドブックは進行中の作業です。仕様に、スティーブン・キングの言葉：「は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
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[KINS]
KINEMATICS = trivkins

に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられます
[KINS]
KINEMATICS = kinsname

ここで、「kinsname」は進行中の作業です。、kins プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。です。 xyzac-trt キネマティクは進行中の作業です。スモジュールを送信してくで使用されされる場合は、
Dx、Dy、Dz、ツールを送信してくオフセットなどのハンドブックは進行中の作業です。可変構成されました。アイテムのメンバーに連絡するか、参加して用されに連絡するか、参加して、モジュールを送信してくに連絡するか、参加してよって追加してのハンドブックは進行中の作業です。 HAL ピンが作成されました。され
る場合は、場合は、があります。 これらのハンドブックは進行中の作業です。ピンは進行中の作業です。、動され、的ライセンシーである制御する用されのハンドブックは進行中の作業です。信してく号すべてを外部とリンクするに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ことも、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ような HAL 接続するためのコードを作成しました。で 1回りまたは反設定しました。する場合は、
こともできます。

# set offset parameters
net :tool-offset motion.tooloffset.z xyzac-trt-kins.tool-offset
setp xyzac-trt-kins.y-offset 0
setp xyzac-trt-kins.z-offset 20

15.8 フィギュア

図 17-133　テーブルの歴史傾斜/回転構成セレクター
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図 17-134　スピンドル/テーブル傾斜構成セレクター

図 17-135　スピンドル傾斜/回転構成セレクター
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16章 PID チューニング
16.1 PID コントローラ

　比例としては、-積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、-微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、コントローラー（PID コントローラー）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、産業です。用され制御するシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなフィード
バックは進行中の作業です。ルを送信してくープコンポーネントです。1

　コントローラは進行中の作業です。、プロセス（通常は進行中の作業です。工業です。プロセス）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所からのハンドブックは進行中の作業です。測定しました。値を手伝うことができる場合は、基づいて構築できるため準設定しました。値と比較します。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、
差（または進行中の作業です。エラー信してく号すべてを外部とリンクする）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして、プロセスへのハンドブックは進行中の作業です。操作可能しなくなったな入力のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい値を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。し、プロセスのハンドブックは進行中の作業です。
測定しました。値を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。設定しました。値に連絡するか、参加して戻ると、します。
　より単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な制御するアルを送信してくゴリズからの初期のスポンサーシップによりムのメンバーに連絡するか、参加してとは進行中の作業です。異なります。なり、PID コントローラーは進行中の作業です。エラー信してく号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。履歴と変化し、スクリプトを作成するための多くの試み率を入力します。 そうでないに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづい
てプロセス出力を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーできる場合は、ため、より正確で安定しました。した制御するが可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。 （単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な比例としては、制御するに連絡するか、参加して
定しました。常状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。エラーがある場合は、か、プロセスが振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動動され、する場合は、場合は、、PID ルを送信してくープが正確で安定しました。した制御するを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。する場合は、こと
を手伝うことができる場合は、数学を、広く使用されているエン的ライセンシーであるに連絡するか、参加して示すことができます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

NOTE

1 このハンドブックは進行中の作業です。サブセクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、HTTP：//EN.WIKIPEDIA.ORG/WIKI/PID_CONTROLLER に連絡するか、参加してある場合は、は進行中の作業です。る場合は、かに連絡するか、参加して広く使用されているエン範な記事から
抜粋な回転運動であり、したものハンドブックは進行中の作業です。です。

16.1.1 制御ループの変更基本
　直感的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、PID ルを送信してくープは進行中の作業です。、ゲージとコントロールを送信してくノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているブを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたインテリジェントなオペレーター
が行うことを手伝うことができる場合は、自動され、化し、スクリプトを作成するための多くの試みしようとします。 オペレーターは進行中の作業です。、プロセスのハンドブックは進行中の作業です。出力測定しました。値を手伝うことができる場合は、示すゲージを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所
み取り組みを開始するために、結果としてり、プロセスのハンドブックは進行中の作業です。出力測定しました。値がゲージのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。値で安定しました。する場合は、まで、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているブを手伝うことができる場合は、使用されしてプロセスのハンドブックは進行中の作業です。
入力（アクは進行中の作業です。ション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。
　古いい制御する文献では、この調整プロセスはリセットアクションと呼ばれています。では進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモープロセスは進行中の作業です。リセットアクは進行中の作業です。ションと呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれています。 ゲージ上のハンドブックは進行中の作業です。針
のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。は進行中の作業です。、測定しました。値、プロセス値、または進行中の作業です。プロセス変数です。 ゲージのハンドブックは進行中の作業です。望みます。 キャリッジが正の限界に移動ましい値は進行中の作業です。、設定しました。値（設
定しました。値とも呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。 ゲージのハンドブックは進行中の作業です。針と設定しました。値のハンドブックは進行中の作業です。違いが誤差です。
　制御するルを送信してくープは進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。部分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、で構成されました。されます。
1. プロセスに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。されたセンサー（エンコーダーなど）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してよる場合は、測定しました。、
2. コントローラ要素のハンドブックは進行中の作業です。決定しました。、
3. モーターなどのハンドブックは進行中の作業です。出力デバイスを手伝うことができる場合は、介して一連のパルスをステッピンしたアクは進行中の作業です。ション。
　コントローラがセンサーを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてる場合は、と、このハンドブックは進行中の作業です。測定しました。値が設定しました。値から差し引き起こします。かれ、エラーが決定しました。さ
れます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、エラーを手伝うことができる場合は、使用されしてプロセスのハンドブックは進行中の作業です。入力変数（アクは進行中の作業です。ション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所のハンドブックは進行中の作業です。修正を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。し、このハンドブックは進行中の作業です。修正
に連絡するか、参加してよってプロセスのハンドブックは進行中の作業です。出力測定しました。からエラーが削除する必要があります。される場合は、ように連絡するか、参加してします。
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　PID ルを送信してくープでは進行中の作業です。、修正は進行中の作業です。 3 つのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。でエラーから計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。されます。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。エラーを手伝うことができる場合は、直接キャンセルを送信してく
する場合は、（比例としては、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、エラーが修正されずに連絡するか、参加して継続するためのコードを作成しました。した時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて（積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、および変化し、スクリプトを作成するための多くの試み率を入力します。 そうでないから将来ました。のハンドブックは進行中の作業です。エラーを手伝うことができる場合は、
予測する場合は、 時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて過する間に連絡するか、参加して伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダうエラー（微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。
　PID コントローラーを手伝うことができる場合は、使用されして、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。プロセス変数を手伝うことができる場合は、操作する場合は、ことに連絡するか、参加してよって影響します。を手伝うことができる場合は、受けました。ける場合は、可能しなくなった性があります。
のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、測定しました。可能しなくなったな変数を手伝うことができる場合は、制御するできます。 たとえば、温に加熱されてイオン化されて導電性になるイオン化ガスです度の成功を収めたものもありました。、圧を生成するのに役立ちます。 適切な値については、スピンドルコントローラのドキュメントを力、流量、化し、スクリプトを作成するための多くの試み学を、広く使用されているエン組みを開始するために、結果として成されました。、速度の成功を収めたものもありました。、または進行中の作業です。
そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。変数を手伝うことができる場合は、制御するする場合は、ために連絡するか、参加して使用されできます。 自動され、車のスパークプラグとデザインが似ています。 それらは、中央の絶縁体によって分離のハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。ルを送信してくーズからの初期のスポンサーシップによりコントロールを送信してくは進行中の作業です。、粗くし、最後い PID 制御する
を手伝うことができる場合は、利用されする場合は、業です。界外のハンドブックは進行中の作業です。プロセスのハンドブックは進行中の作業です。一例としては、です。
　一部のハンドブックは進行中の作業です。制御するシステムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、カスケードまたは進行中の作業です。ネットワークは進行中の作業です。に連絡するか、参加して PID コントローラーを手伝うことができる場合は、配置されます。します。 
つまり、マスターコントロールを送信してくは進行中の作業です。、スレーブコントローラーが使用されする場合は、信してく号すべてを外部とリンクするを手伝うことができる場合は、生し続けました。成されました。します。 一般に、軌道計画は、
的ライセンシーであるな状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つは進行中の作業です。、モーター制御するです。多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、モーターのハンドブックは進行中の作業です。速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、制御するし、スレーブコント
ローラー（多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、可変周波数ドライブに連絡するか、参加して組みを開始するために、結果としてみ込む」という選択を行います。まれています）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が比例としては、入力に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて速度の成功を収めたものもありました。
を手伝うことができる場合は、直接管理します。 このハンドブックは進行中の作業です。スレーブ入力は進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、変数に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて制御するしている場合は、マスターコント
ローラーのハンドブックは進行中の作業です。出力に連絡するか、参加してよって供されるソフトウェアを特定するための給されます。

16.1.2 理論
　PID は進行中の作業です。、3 つのハンドブックは進行中の作業です。修正計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。に連絡するか、参加してちなんで名付き数字けられています。これらのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。は進行中の作業です。すべて、管理された数
量に連絡するか、参加して追加してされ、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされます。 比率を入力します。 そうでないは進行中の作業です。通常負のである場合は、ため、これらのハンドブックは進行中の作業です。加して算します。は進行中の作業です。実際のに連絡するか、参加しては進行中の作業です。エラーのハンドブックは進行中の作業です。減算します。
です。
　比例としては、現します。在を手伝うことができる場合は、処理する場合は、ために連絡するか、参加して、誤差は進行中の作業です。（負ののハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所定しました。数 P（比例としては、のハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。され、制御するされた量に連絡するか、参加して
加して算します。（誤差を手伝うことができる場合は、減算します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所されます。 P は進行中の作業です。、コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。出力がシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。エラーに連絡するか、参加して比例としては、する場合は、帯域にお
でのハンドブックは進行中の作業です。み有効になっていません。です。 エラーがゼロのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、比例としては、コントローラーのハンドブックは進行中の作業です。出力は進行中の作業です。ゼロである場合は、ことに連絡するか、参加して注意が作成されました。して
ください。
　積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、過する間去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切から学を、広く使用されているエンぶために連絡するか、参加して、誤差は進行中の作業です。一定しました。期のスポンサーシップにより間が経つにつれてに連絡するか、参加してわたって積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、（合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所され、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して（負ののハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所定しました。数 I

（平均を手伝うことができる場合は、作成されました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。され、制御するされた量に連絡するか、参加して加して算します。（誤差を手伝うことができる場合は、減算します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所されます。 測定しました。された誤差を手伝うことができる場合は、平
均して、設定しました。値からのハンドブックは進行中の作業です。プロセス出力のハンドブックは進行中の作業です。平均誤差を手伝うことができる場合は、見したのはそこでした。つけます。 単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な比例としては、システムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、オーバー
シュート時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加してエラーを手伝うことができる場合は、除する必要があります。去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切する場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。がないために連絡するか、参加して設定しました。点を合わせてのハンドブックは進行中の作業です。周りを手伝うことができる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して移動され、する場合は、か、低く、パス許容値が指定されていないマシンで最すぎる場合は、値
または進行中の作業です。高すぎる場合は、値で振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動動され、および/または進行中の作業です。安定しました。します。 プロセス入力から平均誤差のハンドブックは進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これ合は、を手伝うことができる場合は、加して算します。
する場合は、（つまり、そのハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、減算します。する場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ことに連絡するか、参加してより、プロセス出力と設定しました。値のハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。平均差は進行中の作業です。常に連絡するか、参加して減
少なくともします。 したがって、最終的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、適切に連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされた PID ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。プロセス出力が設定しました。値に連絡するか、参加して落としてより良いパスフォローを取得するか、速度を上げてより悪いパスフォローを取得することがで
ち着きますきます。
　導関である米国国立標準技術研究所数将来ました。を手伝うことができる場合は、処理する場合は、ために連絡するか、参加して、時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。経つにつれて過する間に連絡するか、参加して伴う旋盤で特に便利です。 エンコーダう 1 次は、高価なインテリジェントモーションコン導関である米国国立標準技術研究所数（誤差のハンドブックは進行中の作業です。傾き）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。され、別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。
（負ののハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所定しました。数D が乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。され、制御するされた量に連絡するか、参加して加して算します。（誤差が減算します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所されます。 微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」は進行中の作業です。、システムのメンバーに連絡するか、参加して
のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可に連絡するか、参加して対する場合は、応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、制御するします。 微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」が大きいほど、コントローラーは進行中の作業です。プロセスのハンドブックは進行中の作業です。出力のハンドブックは進行中の作業です。変
化し、スクリプトを作成するための多くの試みに連絡するか、参加してより迅速に連絡するか、参加して応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。します。
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　より技術的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、PID ルを送信してくープは進行中の作業です。、複雑ではなく、妥協する必要はありません。な周波数領域におシステムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して適用されされる場合は、フィルを送信してくターとして特徴を説明しています。
付き数字ける場合は、ことができます。 これは進行中の作業です。、実際のに連絡するか、参加して安定しました。した値に連絡するか、参加して達する場合は、かどうかを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して役立ちます。
 値が正しく選択されましされていない場合は、、制御するされたプロセス入力が振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動動され、する場合は、可能しなくなった性があります。があり、プロセス
出力が設定しました。値に連絡するか、参加して留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令まらない可能しなくなった性があります。があります。

16.1.3 ループチとのインタプリタの相互作用ューニング
　制御するルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーとは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。制御するパラメーター（ゲイン/比例としては、帯域にお、積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、ゲイン/リセット、微分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、
ゲイン/レート）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。制御する応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。のハンドブックは進行中の作業です。最適値に連絡するか、参加して調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、ことです。 プロセス変更する許可または進行中の作業です。設定しました。値変更する許可
のハンドブックは進行中の作業です。最適な動され、作は進行中の作業です。、アプリケーションに連絡するか、参加してよって異なります。なります。 一部のハンドブックは進行中の作業です。プロセスでは進行中の作業です。、設定しました。値からのハンドブックは進行中の作業です。プ
ロセス変数のハンドブックは進行中の作業です。オーバーシュートを手伝うことができる場合は、許可しては進行中の作業です。なりません。 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。プロセスでは進行中の作業です。、新しいバージョンのしい設定しました。値に連絡するか、参加して到
達する場合は、ために連絡するか、参加して消費しています。 他の人は他の見解を持っていますが、される場合は、エネルを送信してくギーを手伝うことができる場合は、最小さな改善を要求限など、に連絡するか、参加して抑えるえる場合は、必要があります。 一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して、応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。のハンドブックは進行中の作業です。安定しました。性があります。が
必要であり、プロセスは進行中の作業です。、プロセス条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびと設定しました。値のハンドブックは進行中の作業です。任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせに連絡するか、参加して対して振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動動され、しては進行中の作業です。なりま
せん。
　ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーは進行中の作業です。、プロセスのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてに連絡するか、参加してよってさらに連絡するか、参加して複雑ではなく、妥協する必要はありません。に連絡するか、参加してなります。 設定しました。値を手伝うことができる場合は、変更する許可して安定しました。
した効になっていません。果が得られるソフトウェアとそれられる場合は、まで、数分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、から数時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてかかる場合は、場合は、があります。 一部のハンドブックは進行中の作業です。プロセスに連絡するか、参加しては進行中の作業です。ある場合は、程度の成功を収めたものもありました。
のハンドブックは進行中の作業です。非線からの逸脱が形性があります。がある場合は、ため、プロセスが無負の荷から起動され、している場合は、場合は、、全に機負の荷状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。で適切に連絡するか、参加して機能しなくなったする場合は、
パラメータは進行中の作業です。機能しなくなったしません。 このハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、ルを送信してくープチューニングのハンドブックは進行中の作業です。従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。手動され、に連絡するか、参加してよる場合は、方法が求められました。
に連絡するか、参加してついて説明したこのペーパーを参照してください。します。
　PID ルを送信してくープを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーする場合は、方法が求められました。は進行中の作業です。いくつかあります。 方法が求められました。のハンドブックは進行中の作業です。選択されましは進行中の作業です。、チューニングのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してルを送信してくープ
を手伝うことができる場合は、オフラインに連絡するか、参加してできる場合は、かどうか、およびシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。速度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して大きく依存のユーザーインターフェースとします。 システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、オ
フラインに連絡するか、参加してできる場合は、場合は、、最良したいと考えていましたのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモー方法が求められました。は進行中の作業です。、多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、システムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加して入力のハンドブックは進行中の作業です。ステップ変化し、スクリプトを作成するための多くの試みを手伝うことができる場合は、与えられます。え、
時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれてのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所数として出力を手伝うことができる場合は、測定しました。し、このハンドブックは進行中の作業です。応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、使用されして制御するパラメーターを手伝うことができる場合は、決定しました。する場合は、ことです。
　簡単な方法が求められました。な方法が求められました。システムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、オンラインのハンドブックは進行中の作業です。ままに連絡するか、参加してする場合は、必要がある場合は、場合は、、1 つのハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモー方法が求められました。は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して I値
と D値を手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ことです。 ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。出力が発振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動する場合は、まで P を手伝うことができる場合は、上げます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、発振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動が停
止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、まで I を手伝うことができる場合は、増やします。 最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、ルを送信してくープがそのハンドブックは進行中の作業です。基づいて構築できるため準に連絡するか、参加して到達する場合は、のハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して許容できる場合は、速さに連絡するか、参加してなる場合は、ま
で、D を手伝うことができる場合は、増やします。 通常、高速 PID ルを送信してくープ調整する高レベルのコントローラー、つまりモーは進行中の作業です。わずかに連絡するか、参加してオーバーシュートして、設定しました。値に連絡するか、参加してす
ばやく到達します。 ただし、一部のハンドブックは進行中の作業です。システムのメンバーに連絡するか、参加しては進行中の作業です。オーバーシュートを手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、ことができません。
Parameter 立ち上がり時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて オーバーシュー

ト
整する高レベルのコントローラー、つまりモー定しました。時の）リアルタイム拡張を試すことが提間が経つにつれて 定しました。常状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。エラー

P 減少なくとも 増加して 小さな改善を要求さな変化し、スクリプトを作成するための多くの試み 減少なくとも
I 減少なくとも 増加して 増加して 排除する必要があります。
D 小さな改善を要求さな変化し、スクリプトを作成するための多くの試み 減少なくとも 減少なくとも 小さな改善を要求さな変化し、スクリプトを作成するための多くの試み

パラメータのハンドブックは進行中の作業です。増加してのハンドブックは進行中の作業です。影響します。
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　ZIEGLER-NICHOLS法が求められました。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモー方法が求められました。は進行中の作業です。、正式に公開されました。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。 ZIEGLER-NICHOLS法が求められました。として知りません。られており、JOHN 

G.ZIEGLER と NATHANIELB.NICHOLS に連絡するか、参加してよって導入されました。 これは進行中の作業です。、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。述されたのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。と同じ方法が求められました。で開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および
始するために、結果としてします。最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加して Iゲインと Dゲインを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。し、次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して Pゲインを手伝うことができる場合は、増やして、ルを送信してくープを手伝うことができる場合は、外部干
渉に連絡するか、参加してさらします。たとえば、モーター軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、ノ秒として入力します。 データシートにマイクロ秒単位の値が記載されているックは進行中の作業です。して、順番に連絡するか、参加して平衡状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す態のままにすることができます。から外します。 ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。
出力が発振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動し始するために、結果としてめる場合は、までのハンドブックは進行中の作業です。臨界ゲインと発振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動周期のスポンサーシップによりを手伝うことができる場合は、決定しました。します。 臨界ゲイン（KC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所と出力のハンドブックは進行中の作業です。発振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動
周期のスポンサーシップにより（PC）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、書き留するように（つまり、すべての軸を動かさないように）命令めます。 次は、高価なインテリジェントモーションコンに連絡するか、参加して、表に連絡するか、参加して示すように連絡するか、参加して、P、I、および D コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。

　最終ステップ軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーした後の月曜日に開催されました。、HALSCOPE で次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。エラーを手伝うことができる場合は、チェックは進行中の作業です。して、マシンのハンドブックは進行中の作業です。要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および内に連絡するか、参加してある場合は、
ことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのします。 HALSCOPE のハンドブックは進行中の作業です。詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、HALユーザーマニュアルを送信してくを手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
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19章 外部軸補正
外部軸の移動を協調制御できます。オフセットは進行中の作業です。、テレオプ（ワールを送信してくド）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ジョグおよび調整する高レベルのコントローラー、つまりモー（gcode）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーション中の作業です。に連絡するか、参加してサポートされます。 
外部軸の移動を協調制御できます。オフセットは進行中の作業です。、ini ファイルを送信してく設定しました。に連絡するか、参加してよって軸の移動を協調制御できます。ごとに連絡するか、参加して有効になっていません。に連絡するか、参加してなり、hal入力ピンに連絡するか、参加してよって動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して制御するされます。
 hal インターフェースは進行中の作業です。、ホイールを送信してくジョギングに連絡するか、参加して使用されされる場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。と似デカルトシステムの回転単位ています。 このハンドブックは進行中の作業です。タイプのハンドブックは進行中の作業です。インターフェース
は進行中の作業です。、通常、パルを送信してくスを手伝うことができる場合は、カウントする場合は、エンコーダー hal コンポーネントに連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。された手動され、パルを送信してくスジェネレーター
（mpg）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして実装にされます。

16.2 Iniファイルの変更設定
各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。文字（xyzabcuvw のハンドブックは進行中の作業です。 L）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してついて：
各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。文字（xyzabcuvw のハンドブックは進行中の作業です。 L）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加してついて：

[AXIS_L]OFFSET_AV_RATIO = value (controls accel/vel for external offsets)
1. 許可される場合は、値：0 <return>=値<return>= 0.9

2. 許可されていない値は進行中の作業です。、stdoutへのハンドブックは進行中の作業です。メッセージとともに連絡するか、参加して 0.1 に連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえられます
3. デフォルを送信してくト値：0（外部オフセットを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 結果：省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含める[AXIS_L] OFFSET_AV_RATIO は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。
外部オフセットを手伝うことができる場合は、無効になっていません。に連絡するか、参加してします。

4. ゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、OFFSET_AV_RATIO（r）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、[AXIS_L]制約しています。を手伝うことができる場合は、維持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加して、従って使用され来ました。のハンドブックは進行中の作業です。（計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画と）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所最大速度の成功を収めたものもありました。
と加して速度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、調整する高レベルのコントローラー、つまりモーします。

planning max velocity = (1-r) * MAX_VELOCITY
external offset velocity = ( r) * MAX_VELOCITY

planning max acceleration = (1-r) * MAX_ACCELERATIOIN
external offset acceleration = ( r) * MAX_ACCELERATION

16.3 HALピン
16.3.1 軸ごとの変更モーションHALピン

各ドライブには、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。文字（xyzabcuvw のハンドブックは進行中の作業です。 L）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
1. axis.L.eoffset-enable Input（bit）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：enable

2. axis.L.eoffset-scale Input（float）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：スケールを送信してくファクは進行中の作業です。ター
3. axis.L.eoffset-counts Input（s32）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：カウントレジスタへのハンドブックは進行中の作業です。入力
4. axis.L.eoffset-clear Input（bit）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたオフセットを手伝うことができる場合は、クは進行中の作業です。リアします

973



LinuxCNC V2.8.1-84-g81a16a1fd, 2021-03-29

5. axis.L.eoffset Output（float）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：現します。在のハンドブックは進行中の作業です。外部オフセット
6. axis.L.eoffset-request Output（float）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた外部オフセット

16.3.2 その変更他のの変更モーションHALピン
1. motion.eoffset-active Output（bit）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：ゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。外部オフセットが適用されされます
2. motion.eoffset-limited Output（bit）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：ソフト制限など、のハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加してモーションが禁止された、またはまったく機能しなくなったされました

16.4 使用法
軸の移動を協調制御できます。入力 hal ピン（enable、scale、counts）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、ホイールを送信してくジョギングに連絡するか、参加して使用されされる場合は、ピンと同様に、スティーブン・キングの言葉：「です。

16.4.1 オフセット計算
各ドライブには、サーボ周期のスポンサーシップによりで、axis.L.eoffset-counts ピンが前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。周期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。値と比較されます。 axis.L.eoffset-counts ピンのハンドブックは進行中の作業です。増加して

または進行中の作業です。減少なくとも（正または進行中の作業です。負ののハンドブックは進行中の作業です。デルを送信してくタ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して現します。在のハンドブックは進行中の作業です。 axis.L.eoffset-scale ピンのハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、掛けます。たとえば、けます。 このハンドブックは進行中の作業です。製品だけを相互に接続できるモジュールは進行中の作業です。内部レジスタ
に連絡するか、参加して蓄積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにされ、axis.L.eoffset-requesthal ピンに連絡するか、参加してエクは進行中の作業です。スポートされます。 累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにレジスタは進行中の作業です。、マシンがオンに連絡するか、参加してなる場合は、たび
に連絡するか、参加してゼロに連絡するか、参加してリセットされます。

要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされたオフセット値は進行中の作業です。、L座標です。に連絡するか、参加して適用されされ、axis.L.eoffsethal ピンで表される場合は、オフセットのハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とする場合は、
ために連絡するか、参加して使用されされます。 計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とされたモーションは進行中の作業です。、割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これり当てられた速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。制約しています。を手伝うことができる場合は、尊重し、正味を持ちました。のハンドブックは進行中の作業です。モーショ
ン（オフセットとテレオプジョギングまたは進行中の作業です。協調モーション）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が L座標です。のハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、に連絡するか、参加して達した場合は、に連絡するか、参加して制限など、される場合は、
可能しなくなった性があります。があります。
多くの人がコードの小さな改善を要求くのハンドブックは進行中の作業です。アプリケーションでは進行中の作業です。、axis.L.eoffset-scale ピンは進行中の作業です。一定しました。であり、net axis.L.eoffset-axis.L.eoffset-counts

に連絡するか、参加して対する場合は、応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。を手伝うことができる場合は、要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、と、axis.L.eoffset-のハンドブックは進行中の作業です。累積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともに値のハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにに連絡するか、参加して相当します。 カウントと（一定しました。のハンドブックは進行中の作業です。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所軸の移動を協調制御できます。。L.eoffset-

scale ピン値。
16.4.2 マシンオフ/マシンオン

機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。電源がオフになっを手伝うことができる場合は、切る場合は、と、外部オフセットのハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。位置されます。が維持ちました。される場合は、ため、電源がオフになっを手伝うことができる場合は、切ったり入れたりする場合は、とき
に連絡するか、参加して予期のスポンサーシップによりしない動され、きが発生し続けました。する場合は、ことは進行中の作業です。ありません。
起動され、（マシンオン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ごとに連絡するか、参加して、各ドライブには、 hal ピン軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。内部カウントが登録されます。L.eoffset-counts は進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加してなり、対
応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、 hal出力ピン axis.L.eoffset は進行中の作業です。ゼロに連絡するか、参加してリセットされます。
言い換に使用される、より安価なえる場合は、と、外部オフセットは進行中の作業です。、axis.L.eoffsetcounts ピンのハンドブックは進行中の作業です。値に連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、各ドライブには、起動され、時の）リアルタイム拡張を試すことが提（マシンオン）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所でゼロ

として定しました。義するされます。 混ぜと見なし、なぜそれがそのようになっているのか疑問に思います。乱する可能性があります。を手伝うことができる場合は、避しようとして、何時間にもわたって無駄ける場合は、ために連絡するか、参加して、マシンがオフのハンドブックは進行中の作業です。ときは進行中の作業です。、すべてのハンドブックは進行中の作業です。 axis.L.eoffset-counts ピンを手伝うことができる場合は、ゼロ
に連絡するか、参加して設定しました。する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
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16.4.3 ソフトリミット
外部軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。オフセット動され、作は進行中の作業です。、[AXIS_L] OFFSET_AV_で指定しました。された速度の成功を収めたものもありました。と加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。設定しました。で個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加して計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とされます。

オフセット動され、作は進行中の作業です。、テレオプジョグや調整する高レベルのコントローラー、つまりモー（gcode）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所動され、作とは進行中の作業です。調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされません。 テロープジョギングおよび協調
（gcode）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所モーション中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。ソフト制限など、（[AXIS_L] MIN_LIMIT、MAX_LIMIT）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。移動され、を手伝うことができる場合は、制限など、します。
外部オフセットが適用されされ、モーションがソフト制限など、に連絡するか、参加して達する場合は、と（外部オフセットのハンドブックは進行中の作業です。増加して、テレオプジョギン

グ、または進行中の作業です。協調モーションに連絡するか、参加してよって）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、hal pin motion.eoffset-limited がアサートされ、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。名目を集めた上ソフト制
限など、に連絡するか、参加して保持ちました。されます。 このハンドブックは進行中の作業です。 hal ピンは進行中の作業です。、関である米国国立標準技術研究所連する場合は、 hal ロジックは進行中の作業です。で使用されして、追加してのハンドブックは進行中の作業です。 eoffsetカウントを手伝うことができる場合は、切り捨てますてたり、
マシンを手伝うことができる場合は、停止された、またはまったく機能しなくなったしたりできます（たとえば、halui.machine.off に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。します）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 軸の移動を協調制御できます。がソフト制限など、内で移動され、する場合は、と、
motion.eoffset-limited ピンがリセットされます。

計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とされた軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値を手伝うことができる場合は、変更する許可し続するためのコードを作成しました。ける場合は、協調動され、作中の作業です。に連絡するか、参加してソフト制限など、で動され、作している場合は、場合は、、hal出力ピン axis.L.eoffset は進行中の作業です。、
現します。在のハンドブックは進行中の作業です。オフセット（計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。されたオフセット要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれでは進行中の作業です。なく、制限など、に連絡するか、参加して到達する場合は、ために連絡するか、参加して必要な距離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、示します。 このハンドブックは進行中の作業です。
表示値は進行中の作業です。、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画と軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。値が変化し、スクリプトを作成するための多くの試みする場合は、と変化し、スクリプトを作成するための多くの試みします。

hal ピン axis.L.eoffset-request は進行中の作業です。、内部カウントレジスタと eoffset-scale のハンドブックは進行中の作業です。積に悩まされる可能性があり、時間の経過とともにである場合は、現します。在要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされている場合は、オフ
セットを手伝うことができる場合は、示します。 一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して、axis.L.eoffset ピンのハンドブックは進行中の作業です。値は進行中の作業です。 axis.L.eoffset-request値よりも遅くなり、動きが長くなる可能性れています。これは進行中の作業です。、外
部オフセットが加して速制限など、のハンドブックは進行中の作業です。対象となる場合は、ためです。 ソフト制限など、で動され、作している場合は、場合は、、axis.L.eoffset-counts のハンドブックは進行中の作業です。追加してのハンドブックは進行中の作業です。
更する許可新しいバージョンのは進行中の作業です。、axis.L.eoffset-requesthal ピンに連絡するか、参加して反を見つけることは難し映する値になります。これを行うには、次の手順に従います。される場合は、ように連絡するか、参加して要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた外部オフセットに連絡するか、参加して影響します。を手伝うことができる場合は、与えられます。え続するためのコードを作成しました。けます。
外部オフセットが有効になっていません。でゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。値が適用されされている場合は、テレオプジョギングのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、ソフト制限など、に連絡するか、参加して遭遇する可能性のあるさまざまな状態は次のとおりです。する場合は、と、
減速間が経つにつれて隔で発生する可能性のあるイベントをより適切にキャッチできます。 これはコンピューなしで問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。動され、きが停止された、またはまったく機能しなくなったします。 同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、外部オフセットが有効になっていません。に連絡するか、参加してなっている場合は、協調モーション
中の作業です。に連絡するか、参加して、ソフトリミットに連絡するか、参加して達する場合は、と、減速フェーズからの初期のスポンサーシップによりなしでモーションが停止された、またはまったく機能しなくなったします。 このハンドブックは進行中の作業です。場合は、、オフセットがゼロ
である場合は、かどうかは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係ありません。
減速フェーズからの初期のスポンサーシップによりなしでモーションが停止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、と、システムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。加して速制限など、に連絡するか、参加して違反を見つけることは難しし、1）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所サーボモーターシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコン

のハンドブックは進行中の作業です。エラー（および/または進行中の作業です。サンプ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、2）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所ステッピングモーターシステムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。ステップのハンドブックは進行中の作業です。損なう可能性があ失に連絡するか、参加してつながる場合は、可能しなくなった性があります。があ
ります。 一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して、ソフトリミットに連絡するか、参加して近くにありますづかないように連絡するか、参加して外部オフセットを手伝うことができる場合は、適用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。

16.4.4 ノート
外部オフセットは進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。座標です。文字（xyzabcuvw）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して適用されされます。 外部軸の移動を協調制御できます。オフセットが適用されされる場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、すべて

のハンドブックは進行中の作業です。ジョイントを手伝うことができる場合は、ホームのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加してする場合は、必要があります。
axis.L.eoffset-enable hal ピンのハンドブックは進行中の作業です。オフセットがゼロ以外のハンドブックは進行中の作業です。ときに連絡するか、参加してリセットされた場合は、、オフセットは進行中の作業です。維持ちました。されま

す。 オフセットは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。方法が求められました。でクは進行中の作業です。リアできます。
1. マシンオフ/マシンオントグルを送信してく
2. イネーブルを送信してくピンを手伝うことができる場合は、再アクは進行中の作業です。ティブ化し、スクリプトを作成するための多くの試みし、軸の移動を協調制御できます。を手伝うことができる場合は、インクは進行中の作業です。リメント/デクは進行中の作業です。リメントします。L.eoffset-hal ピンを手伝うことができる場合は、カウン

トしてオフセットを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して戻ると、します。
3. 軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。パルを送信してくス L.eoffset-クは進行中の作業です。リア HAL ピン
外部オフセットは進行中の作業です。、ソフト制限など、範囲で、理事会はこれに同意しました。内で適用されされる場合は、小さな改善を要求さなオフセットで使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとしています。
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外部オフセットが適用されされる場合は、場合は、、テレオプジョギングと協調モーションのハンドブックは進行中の作業です。両方でソフト制限など、が尊重されます。
 ただし、協調モーション中の作業です。に連絡するか、参加してソフトリミットに連絡するか、参加して達した場合は、、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とされたモーションが同じ方向に動かすようにドライブに命令するに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。くと、問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。
ある場合は、外部オフセットを手伝うことができる場合は、減らしてもソフトリミットから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れない場合は、があります。 このハンドブックは進行中の作業です。状と機械の制約によって異なりますが、プログラマーが心配す況を説明します。は進行中の作業です。、オフセット除する必要があります。去される金属は、アークの熱によって溶けてから吹き飛ばされます。 プラズマアーク切のハンドブックは進行中の作業です。
修正率を入力します。 そうでない（[AXIS_L] OFFSET_AV_RATIO で設定しました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所が、反を見つけることは難し対のハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とされた動され、作速度の成功を収めたものもありました。よりも小さな改善を要求さい場合は、がある場合は、ために連絡するか、参加して
発生し続けました。する場合は、可能しなくなった性があります。があります。 このハンドブックは進行中の作業です。ような場合は、、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。画とされた調整する高レベルのコントローラー、つまりモーされたモーションを手伝うことができる場合は、一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった（または進行中の作業です。停止された、またはまったく機能しなくなった）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所する場合は、
と、問題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、外部オフセットに連絡するか、参加して変更する許可が加してえられたときに連絡するか、参加して、ソフトリミットから離のルール：ポリシーをメカニズムから分離します。れる場合は、動され、きが可能しなくなったに連絡するか、参加してなります。

16.4.5 警告
外部オフセットを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、と、機械のオペレーターが操作するのハンドブックは進行中の作業です。動され、きを手伝うことができる場合は、大幅に高まり始めています。に連絡するか、参加して変える場合は、ことができます。 hal コンポーネントと接続するためのコードを作成しました。、およ

び関である米国国立標準技術研究所連する場合は、ユーザーインターフェイスを手伝うことができる場合は、使用されした外部オフセットのハンドブックは進行中の作業です。制御するは進行中の作業です。、展開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して慎重に連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。およびテストす
る場合は、必要があります。

16.5 関する考慮事項連コードの再マッピング：するハイパーセンシングHalコンポーネント
16.5.1 eoffset_per_angle.comp

測定しました。された角を得ることができます。度の成功を収めたものもありました。（回りまたは反転する速度を定義する座標です。または進行中の作業です。スピンドルを送信してく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所に連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて関である米国国立標準技術研究所数から外部オフセットを手伝うことができる場合は、計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。する場合は、コンポーネント。
 詳細については、に連絡するか、参加してついては進行中の作業です。、man ページを手伝うことができる場合は、参照してください。してください（$ man eoffset_per_angle）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

16.6 テスト

外部軸の移動を協調制御できます。オフセット機能しなくなったは進行中の作業です。、候補軸の移動を協調制御できます。ごとに連絡するか、参加して[AXIS_L]設定しました。を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことで有効になっていません。に連絡するか、参加してなります。 例としては、えば：
[AXIS_Z]
OFFSET_AV_RATIO = 0.2

テストに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、sim_pingui を手伝うことができる場合は、使用されしてジョグホイールを送信してくインターフェイスを手伝うことができる場合は、シミュレートする場合は、と便利です。 たとえ
ば、ターミナのロビーでルを送信してくでは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加してなります。

$ sim_pin axis.z.eoffset-enable axis.z.eoffset-scale axis.z.eoffset-counts
外部オフセットのハンドブックは進行中の作業です。使用されは進行中の作業です。、現します。在のハンドブックは進行中の作業です。オフセットに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所連する場合は、情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ことに連絡するか、参加してよって支援するために作成されています。されます。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。

eoffset値と要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれされた eoffset値、軸の移動を協調制御できます。 pos-cmd、および（ID キネマティクは進行中の作業です。スマシンのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所対応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかもする場合は、ジョイント
モーター pos-cmd と motor- オフセット。 提供されるソフトウェアを特定するためのされている場合は、 sim構成されました。（以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、参照してください。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。 gui のハンドブックは進行中の作業です。 pyvcp パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。例としては、
を手伝うことができる場合は、示しています。
カスタムのメンバーに連絡するか、参加して表示がない場合は、、halshow は進行中の作業です。、カスタムのメンバーに連絡するか、参加してウォッチリストを手伝うことができる場合は、使用されして補助に来ました。アプリケーションとして開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として

できます。
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hal pin eoffset 接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、シミュレートし、z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。 eoffset情報が含まれています。を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してく設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、（z == join2 のハンドブックは進行中の作業です。
ID キネマティクは進行中の作業です。スのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所：

[APPLICATIONS]
APP = sim_pin \
axis.z.eoffset-enable \
axis.z.eoffset-scale \
axis.z.eoffset-counts \
axis.z.eoffset-clear
APP = halshow --fformat "%0.5f" ./z.halshow

ファイルを送信してく z.halshow（構成されました。ディレクは進行中の作業です。トリ内）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。とおりです。
pin+joint.2.motor-pos-cmd
pin+joint.2.motor-offset
pin+axis.z.pos-cmd
pin+axis.z.eoffset
pin+axis.z.eoffset-request
pin+motion.eoffset-limited

16.7 例
提供されるソフトウェアを特定するためのされている場合は、シミュレーション構成されました。は進行中の作業です。、実際ののハンドブックは進行中の作業です。ハードウェアのハンドブックは進行中の作業です。ユーザーカスタマイズからの初期のスポンサーシップによりのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、た

めのハンドブックは進行中の作業です。外部オフセットのハンドブックは進行中の作業です。使用されを手伝うことができる場合は、示しています
sim構成されました。では進行中の作業です。、ini 設定しました。[HAL] HALFILE = LIB：basic_sim.tcl を手伝うことができる場合は、使用されして、ini ファイルを送信してく[TRAJ] COORDINATES =

設定しました。で指定しました。された軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。ルを送信してくーチン hal 接続するためのコードを作成しました。を手伝うことができる場合は、構成されました。します。 外部オフセット機能しなくなったを手伝うことができる場合は、示すために連絡するか、参加して必要な hal ロ
ジックは進行中の作業です。と、pyvcp パネルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 GUI hal ピン接続するためのコードを作成しました。は進行中の作業です。、別を停止します。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。 hal ファイルを送信してくで作成されました。されます。 非シミュレーション構成されました。で
は進行中の作業です。、マシンに連絡するか、参加して適した LIB：basic_sim.tcl アイテムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。 HALFILE を手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、必要があります。 提供されるソフトウェアを特定するためのされている場合は、
pyvcp ファイルを送信してく（.hal および.xml）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所は進行中の作業です。、アプリケーション固有のハンドブックは進行中の作業です。 GUI インターフェイスのハンドブックは進行中の作業です。開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として点を合わせてに連絡するか、参加してなる場合は、可能しなくなった性があります。があ
ります。

16.7.1 eoffsets_demo.ini

sim config sim / configs / axis / external_offsets / eoffsets_demo.ini は進行中の作業です。、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。軸の移動を協調制御できます。で外部オフセットを手伝うことができる場合は、有効になっていません。に連絡するか、参加してす
る場合は、コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、備を手伝うことができる場合は、えたデカルを送信してくト XYZ マシンを手伝うことができる場合は、示しています。

すべてのハンドブックは進行中の作業です。重要な位置されます。とオフセット値を手伝うことができる場合は、表示する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。ディスプレイが用され意が作成されました。されています。
sim_pin gui は進行中の作業です。、軸の移動を協調制御できます。オフセットピンのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくを手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのします：eoffset-scale＆eoffset-counts（信してく号すべてを外部とリンクする e：<return>L> 

counts経つにつれて由でリミットスイッチをホームスイッチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、eoffset-clear（信してく号すべてを外部とリンクする e：clearall経つにつれて由でリミットスイッチをホームスイッチ）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
スクは進行中の作業です。リプト（eoffsets_monitor.tcl）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして、マシンオフ時の）リアルタイム拡張を試すことが提に連絡するか、参加して axis.L.counts ピンを手伝うことができる場合は、ゼロに連絡するか、参加して設定しました。します。
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16.7.2 jwp_z.ini

sim config sim / configs / axis / external_offsets / jwp_z.ini は進行中の作業です。、単な方法が求められました。一（Z）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所座標です。のハンドブックは進行中の作業です。一時の）リアルタイム拡張を試すことが提停止された、またはまったく機能しなくなった中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。ジョグ機能しなくなったを手伝うことができる場合は、示し
ています。

パネルを送信してく LED は進行中の作業です。、重要なステータス項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのされています。
eoffset スケールを送信してく係数を手伝うことができる場合は、設定しました。し、eoffsetカウントを手伝うことができる場合は、インクは進行中の作業です。リメント/デクは進行中の作業です。リメント/クは進行中の作業です。リアする場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コントロー

ルを送信してくが提供されるソフトウェアを特定するためのされています。

16.7.3 dynamic_offsets.ini

このハンドブックは進行中の作業です。 simconfig sim / configs / axis / external_offsets / dynamic_offsets.ini は進行中の作業です。、正弦波形を手伝うことができる場合は、 z座標です。のハンドブックは進行中の作業です。外部オフセッ
ト入力に連絡するか、参加して接続するためのコードを作成しました。する場合は、ことに連絡するか、参加してより、動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して適用されされる場合は、オフセットを手伝うことができる場合は、示します。

パネルを送信してく LED は進行中の作業です。、重要なステータス項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのされています。
Z軸の移動を協調制御できます。のハンドブックは進行中の作業です。最大速度の成功を収めたものもありました。と最大加して速度の成功を収めたものもありました。のハンドブックは進行中の作業です。 ini ファイルを送信してく設定しました。を手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくが提供されるソフトウェアを特定するためのされています。
波形ジェネレータのハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくが用され意が作成されました。されています
halscope アプリが起動され、して、適用されされた波形、オフセット応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。、およびモーター cmd応じて、プログラマーは異なる方法で妥協したいと思うかも答えようとします。が表示されます。
注：プログラムのメンバーに連絡するか、参加してのハンドブックは進行中の作業です。実行中の作業です。は進行中の作業です。、z座標です。のハンドブックは進行中の作業です。 max-acceleration および max-velocityへのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可は進行中の作業です。確認されるように、スピンドルモーターへのされません。

16.7.4 opa.ini（eoffset_per_angle）
opa.ini構成されました。では進行中の作業です。、hal コンポーネント eoffset_per_angle（$ man eoffset_per_angle）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして、C座標です。（角を得ることができます。
度の成功を収めたものもありました。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所から計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。され、トランスバー（X）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所座標です。に連絡するか、参加して適用されされる場合は、機能しなくなったオフセットを手伝うことができる場合は、持ちました。つ XZC マシンを手伝うことができる場合は、示します。 オフ
セットのハンドブックは進行中の作業です。計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。算します。は進行中の作業です。、通常、motion.analog-out-NN ピンを手伝うことができる場合は、制御するする場合は、プログラムのメンバーに連絡するか、参加して（または進行中の作業です。 MDI）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所M68 コマンドに連絡するか、参加してよって
設定しました。される場合は、指定しました。された参照してください。半径と長さを含めることに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいています。

パネルを送信してく LED は進行中の作業です。、重要なステータス項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」目を集めたを手伝うことができる場合は、表示する場合は、ために連絡するか、参加して提供されるソフトウェアを特定するためのされています。
関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、内側と外側のハンドブックは進行中の作業です。ポリゴン（nsides> = 3）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所、正弦波、および方形波に連絡するか、参加して対して提供されるソフトウェアを特定するためのされます。 関である米国国立標準技術研究所数は進行中の作業です。、fmul

ピンを手伝うことができる場合は、使用されして周波数を手伝うことができる場合は、乗せることです。 少なくとも数分テストを実行します。 テストを実行する時間が算します。し、rfrac ピン（参照してください。半径と長さを含めることのハンドブックは進行中の作業です。分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、使用されして振に悩まされており、ダイレクトドライブピニオンはモーターが不利な条件下で動幅に高まり始めています。を手伝うことができる場合は、変更する許可できます。
オフセット波形を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果として/停止された、またはまったく機能しなくなったし、機能しなくなったタイプとそのハンドブックは進行中の作業です。パラメータを手伝うことができる場合は、設定しました。する場合は、ためのハンドブックは進行中の作業です。コントロールを送信してくが用され意が作成されました。されていま

す。
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17章 スタンドアロンインタープリター
rs274 スタンドアロンインタプリタは進行中の作業です。、コマンドラインから使用されできます。

17.1 使用法

Usage: rs274 [-p interp.so] [-t tool.tbl] [-v var-file.var] [-n 0|1|2]
[-b] [-s] [-g] [input file [output file]]
-p: Specify the pluggable interpreter to use
-t: Specify the .tbl (tool table) file to use
-v: Specify the .var (parameter) file to use
-n: Specify the continue mode:
0: continue
1: enter MDI mode
2: stop (default)
-b: Toggle the ’block delete’ flag (default: OFF)
-s: Toggle the ’print stack’ flag (default: OFF)
-g: Toggle the ’go (batch mode)’ flag (default: OFF)
-i: specify the .ini file (default: no ini file)
-T: call task_init()
-l: specify the log_level (default: -1)

17.2 例
たとえば、ルを送信してくープのハンドブックは進行中の作業です。出力を手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくで rs274 を手伝うことができる場合は、実行し、ルを送信してくープが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のしないことを手伝うことができる場合は、確認されるように、スピンドルモーターへのし

ます。 ルを送信してくープから抜け出すに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、Ctrl Z を手伝うことができる場合は、使用されします。例としては、を手伝うことができる場合は、実行する場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。 2 つのハンドブックは進行中の作業です。ファイルを送信してくが必要です。
test.ngc

#<test> = 123.352
o101 while [[#<test> MOD 60 ] NE 0]
(debug,#<test>)
#<test> = [#<test> + 1]
o101 endwhile
M2

test.tbl

T1 P1 Z0.511 D0.125 ;1/8 end mill
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T2 P2 Z0.1 D0.0625 ;1/16 end mill
T3 P3 Z1.273 D0.201 ;#7 tap drill

指図は、ステッピングモーターを備えた典型的な
rs274 -g test.ngc -t test.tbl
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18章 著作権の保護期間の例保護期間
Copyright (M1)c) 2000-2020 LinuxCNC.org

Permission is granted to copy, distribute and/or modify this document under the terms of the GNU Free 

Documentation License, Version 1.1 or any later version published by the Free Software Foundation; with no 

Invariant Sections, no Front-Cover Texts, and no Back-Cover Texts. A copy of the license is included in the 

section entitled "GNU Free Documentation License".

GNU FREE DOCUMENTATION LICENSE、バージョン 1.1、または進行中の作業です。フリーソフトウェアファウンデーションに連絡するか、参加してよって公
開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。バージョンのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで、このハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントを手伝うことができる場合は、コピー、配布、および/または進行中の作業です。変更する許可する場合は、許可が
与えられます。えられます。 不変セクは進行中の作業です。ション、表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。テキスト、裏表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。テキストは進行中の作業です。ありません。 ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。コピーは進行中の作業です。、
「GNU FREEDOCUMENTATIONLICENSE」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して含まれています。まれています。
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19章  GNUフリー文書き利用許諾契約書き
GNU Free Documentation License Version 1.1, March 2000

COPYRIGHT©2000FREE SOFTWARE FOUNDATION、INC。51 FRANKLIN STREET、FIFTH FLOOR、BOSTON、MA 

02110-1301USA。 誰もがそれらを使用するかどうかを選択できます。 キーボードジョギングはオペレーもがこのハンドブックは進行中の作業です。ライセンス文書のハンドブックは進行中の作業です。逐語を提案し、的ライセンシーであるなコピーを手伝うことができる場合は、コピーして配布する場合は、ことは進行中の作業です。許可されてい
ますが、それを手伝うことができる場合は、変更する許可する場合は、ことは進行中の作業です。許可されていません。
1. 前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。文

　このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。目を集めた的ライセンシーであるは進行中の作業です。、マニュアルを送信してく、教科書、または進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。文書を手伝うことができる場合は、自由でリミットスイッチをホームスイッチのハンドブックは進行中の作業です。意が作成されました。味を持ちました。で「無料またはツールに必要であり、プログラマーが」に連絡するか、参加してする場合は、
ことです。つまり、商業です。的ライセンシーであるまたは進行中の作業です。非商業です。的ライセンシーであるに連絡するか、参加して、変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。有無に連絡するか、参加してかかわらず、コピーおよび再配布する場合は、ため
のハンドブックは進行中の作業です。効になっていません。果的ライセンシーであるな自由でリミットスイッチをホームスイッチを手伝うことができる場合は、すべてのハンドブックは進行中の作業です。人に連絡するか、参加して保証する正式な合意が作成されました。します。 第二に連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。人が行った変更する許可に連絡するか、参加して対して
責任を与えます。 インタプリタは、がある場合は、とは進行中の作業です。見したのはそこでした。なされない一方で、著者であると発行者であるが自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。作品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。クは進行中の作業です。レジットを手伝うことができる場合は、取り組みを開始するために、結果として得られるソフトウェアとそれする場合は、方法が求められました。を手伝うことができる場合は、保持ちました。し
ます。
　このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスは進行中の作業です。一種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。のハンドブックは進行中の作業です。「コピーレフト」です。つまり、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。派生し続けました。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれ自体も同じ意が作成されました。味を持ちました。で無
料またはツールに必要であり、プログラマーがである場合は、必要があります。 これは進行中の作業です。、自由でリミットスイッチをホームスイッチソフトウェア用されに連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されたコピーレフトライセンスである場合は、
GNU GENERAL PUBLICLICENSE を手伝うことができる場合は、補完します。
　自由でリミットスイッチをホームスイッチソフトウェアに連絡するか、参加しては進行中の作業です。無料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントが必要なため、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスは進行中の作業です。自由でリミットスイッチをホームスイッチソフトウェアのハンドブックは進行中の作業です。マ
ニュアルを送信してくに連絡するか、参加して使用されする場合は、ために連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されました。無料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。プログラムのメンバーに連絡するか、参加してに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、ソフトウェアと同じ自由でリミットスイッチをホームスイッチ度の成功を収めたものもありました。を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するための
する場合は、マニュアルを送信してくが付き数字属している場合は、必要があります。 ただし、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスは進行中の作業です。ソフトウェアマニュアルを送信してくに連絡するか、参加して
限など、定しました。されません。 主題でした。この時までに、や印刷すると、そされた本として出版されている場合は、かどうかに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所係なく、あらゆる場合は、テキスト作
業です。に連絡するか、参加して使用されできます。 このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスは進行中の作業です。、主に連絡するか、参加して指示または進行中の作業です。参照してください。を手伝うことができる場合は、目を集めた的ライセンシーであるとする場合は、作品だけを相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して推奨されます。

2. 適用され性があります。と定しました。義する
　このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて配布できる場合は、という著作権所有者であるに連絡するか、参加してよる場合は、通知りません。を手伝うことができる場合は、含まれています。
むすべてのハンドブックは進行中の作業です。マニュアルを送信してくまたは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。作品だけを相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加して適用されされます。 以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。「ドキュメント」とは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ような
マニュアルを送信してくまたは進行中の作業です。作業です。を手伝うことができる場合は、指します。 一般に、軌道計画は、のハンドブックは進行中の作業です。人々のためにメーリングリストを設定しました。は進行中の作業です。誰もがそれらを使用するかどうかを選択できます。 キーボードジョギングはオペレーでもライセンシーであり、「あなた」と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。
　ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。「変更する許可されたバージョン」とは進行中の作業です。、ドキュメントまたは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。一部を手伝うことができる場合は、含まれています。む、逐語を提案し、的ライセンシーであるに連絡するか、参加してコ
ピーされた、または進行中の作業です。変更する許可された、および/または進行中の作業です。別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。言語を提案し、に連絡するか、参加して翻訳またはタスクプランされたすべてのハンドブックは進行中の作業です。作品だけを相互に接続できるモジュールを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
　「二次は、高価なインテリジェントモーションコンセクは進行中の作業です。ション」とは進行中の作業です。、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。発行者であるまたは進行中の作業です。作成されました。者であるとドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。全に機体的ライセンシーであるな主題でした。この時までに、（また
は進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とのハンドブックは進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所係のハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、扱う必要があります（い、直接当ては進行中の作業です。まる場合は、可能しなくなった性があります。のハンドブックは進行中の作業です。ある場合は、ものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、何も含まれています。まない、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。
名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。付き数字き付き数字録または進行中の作業です。フロントマターセクは進行中の作業です。ションです。 そのハンドブックは進行中の作業です。全に機体的ライセンシーであるな主題でした。この時までに、のハンドブックは進行中の作業です。中の作業です。で。 （たとえば、ドキュメ
ントのハンドブックは進行中の作業です。一部が数学を、広く使用されているエンのハンドブックは進行中の作業です。教科書である場合は、場合は、、二次は、高価なインテリジェントモーションコンセクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。数学を、広く使用されているエンを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。できない場合は、があります。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所関である米国国立標準技術研究所
係は進行中の作業です。、主題でした。この時までに、または進行中の作業です。関である米国国立標準技術研究所連事項は、高価で気まぐれな「リアルタイム」とのハンドブックは進行中の作業です。歴史とオー的ライセンシーである関である米国国立標準技術研究所係、または進行中の作業です。法が求められました。律、商業です。、哲学を、広く使用されているエン、 それらに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、倫理的ライセンシーであるまたは進行中の作業です。政
治的ライセンシーである立場。
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　「不変セクは進行中の作業です。ション」とは進行中の作業です。、ドキュメントがこのハンドブックは進行中の作業です。ライセンスに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいてリリースされる場合は、ことを手伝うことができる場合は、示す通知りません。
で、タイトルを送信してくが不変セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくとして指定しました。されている場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。二次は、高価なインテリジェントモーションコンセクは進行中の作業です。ションです。
　「表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。テキスト」は進行中の作業です。、ドキュメントがこのハンドブックは進行中の作業です。ライセンスに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいてリリースされる場合は、ことを手伝うことができる場合は、示す通知りません。に連絡するか、参加して、
表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。テキストまたは進行中の作業です。裏表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。テキストとして記載されているされている場合は、特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。短い移動では、指定された送り速度にまったく到達しません。い文章では、です。
　ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。「透明したこのペーパーを参照してください。な」コピーとは進行中の作業です。、一般に、軌道計画は、のハンドブックは進行中の作業です。人々のためにメーリングリストを設定しました。が仕様に、スティーブン・キングの言葉：「を手伝うことができる場合は、利用されできる場合は、形式に公開されました。で表され、一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなテキ
ストエディタまたは進行中の作業です。（ピクは進行中の作業です。セルを送信してくで構成されました。される場合は、画と像で示されているデカルト座標系の矢印と反対方向にどのようのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所コンテンツを手伝うことができる場合は、直接簡単な方法が求められました。に連絡するか、参加して表示および編集でき
る場合は、、機械のオペレーターが操作するで読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてり可能しなくなったなコピーを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。 一般に、軌道計画は、的ライセンシーであるなペイントプログラムのメンバーに連絡するか、参加してまたは進行中の作業です。（図は、ステッピングモーターを備えた典型的な面で移動します。直線からの円弧の最大偏差がのハンドブックは進行中の作業です。場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所広く使用されているエン
く利用され可能しなくなったないくつかのハンドブックは進行中の作業です。描画とエディタであり、テキストフォーマッタへのハンドブックは進行中の作業です。入力、または進行中の作業です。テキストフォー
マッタへのハンドブックは進行中の作業です。入力に連絡するか、参加して適したさまざまな形式に公開されました。へのハンドブックは進行中の作業です。自動され、変換に使用される、より安価なに連絡するか、参加して適しています。 読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所者であるに連絡するか、参加してよる場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可を手伝うことができる場合は、阻止された、またはまったく機能しなくなった
または進行中の作業です。阻止された、またはまったく機能しなくなったする場合は、ように連絡するか、参加してマークは進行中の作業です。アップが設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。されている場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてでは進行中の作業です。透過する間的ライセンシーであるなファイルを送信してく形式に公開されました。で作成されました。さ
れたコピーは進行中の作業です。透過する間的ライセンシーであるでは進行中の作業です。ありません。 「透明したこのペーパーを参照してください。」でないコピーは進行中の作業です。「不透明したこのペーパーを参照してください。」と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれます。
　トランスペアレントコピーに連絡するか、参加して適した形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。例としては、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、マークは進行中の作業です。アップなしのハンドブックは進行中の作業です。プレーン ASCII、TEXINFO入力
形式に公開されました。、LATEX入力形式に公開されました。、公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされている場合は、 DTD を手伝うことができる場合は、使用されした SGML または進行中の作業です。 XML、および人間が経つにつれてに連絡するか、参加してよる場合は、変更する許可用され
に連絡するか、参加して設計がパブリックドメインのままであることを保証する正式な合意が作成されました。された標です。準準拠する任意の単一ファイルのハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。純なパーツを記述します。な HTML が含まれています。まれます。 不透明したこのペーパーを参照してください。な形式に公開されました。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、POSTSCRIPT、PDF、独自のハンドブックは進行中の作業です。
ワードプロセッサでのハンドブックは進行中の作業です。み読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりおよび編集できる場合は、独自のハンドブックは進行中の作業です。形式に公開されました。、DTDや処理ツールを送信してくが一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して利用されできな
い SGML または進行中の作業です。 XML、および一部のハンドブックは進行中の作業です。ワードプロセッサで生し続けました。成されました。されたマシン生し続けました。成されました。 HTML が含まれています。まれます。 出
力目を集めた的ライセンシーであるのハンドブックは進行中の作業です。み。
　「タイトルを送信してくページ」とは進行中の作業です。、印刷すると、そされた本のハンドブックは進行中の作業です。場合は、、タイトルを送信してくページ自体に連絡するか、参加して加してえて、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスがタ
イトルを送信してくページに連絡するか、参加して表示する場合は、ために連絡するか、参加して必要な資料またはツールに必要であり、プログラマーがを手伝うことができる場合は、読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みやすく保持ちました。する場合は、ために連絡するか、参加して必要な次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ページを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。
 タイトルを送信してくページがない形式に公開されました。のハンドブックは進行中の作業です。作品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。場合は、、「タイトルを送信してくページ」とは進行中の作業です。、テキストのハンドブックは進行中の作業です。本文のハンドブックは進行中の作業です。先頭に配置することをお勧めします。に連絡するか、参加して先行する場合は、、
作品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。最も目を集めた立つ外観にインジケーター、読み出し、スイッチ、またに連絡するか、参加して近くにありますいテキストを手伝うことができる場合は、意が作成されました。味を持ちました。します。

3. 逐語を提案し、的ライセンシーであるコピー
　このハンドブックは進行中の作業です。ライセンス、著作権表示、およびこのハンドブックは進行中の作業です。ライセンスがドキュメントに連絡するか、参加して適用されされる場合は、ことを手伝うことができる場合は、示すライセ
ンス通知りません。がすべてのハンドブックは進行中の作業です。コピーで複製され、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、追加してしないことを手伝うことができる場合は、条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびとして、商用されまたは進行中の作業です。非商用されを手伝うことができる場合は、
問わず、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。媒体でドキュメントを手伝うことができる場合は、コピーおよび配布できます。 このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。に連絡するか、参加して。 作成されました。また
は進行中の作業です。配布する場合は、コピーのハンドブックは進行中の作業です。読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所み取り組みを開始するために、結果としてりまたは進行中の作業です。さらなる場合は、コピーを手伝うことができる場合は、妨げるものではありません。害または進行中の作業です。制御するする場合は、ために連絡するか、参加して技術的ライセンシーである手段です。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、
ことは進行中の作業です。できません。 ただし、コピーと引き起こします。き換に使用される、より安価なえに連絡するか、参加して補償ファイルを使用するを手伝うことができる場合は、受けました。け入れる場合は、ことは進行中の作業です。できます。 十分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、な数のハンドブックは進行中の作業です。コピー
を手伝うことができる場合は、配布する場合は、場合は、は進行中の作業です。、セクは進行中の作業です。ション 3 のハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加しても従って使用されう必要があります。
　上記と同じ条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびでコピーを手伝うことができる場合は、貸したり、コピーを公開したりすることもできます。したり、コピーを手伝うことができる場合は、公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびしたりする場合は、こともできます。

4. 数量でのハンドブックは進行中の作業です。コピー
　100 を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。印刷すると、そされたコピーを手伝うことができる場合は、発行し、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。ライセンス通知りません。でカ
バーテキストが必要な場合は、は進行中の作業です。、これらすべてのハンドブックは進行中の作業です。カバーテキストを手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。確かつ読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みやすく記載されているしたカバーで
コピーを手伝うことができる場合は、囲で、理事会はこれに同意しました。む必要があります。 裏表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。裏表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。テキスト。 両方のハンドブックは進行中の作業です。表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。は進行中の作業です。また、あなたがこれらのハンドブックは進行中の作業です。コ
ピーのハンドブックは進行中の作業です。発行者であるである場合は、ことを手伝うことができる場合は、明したこのペーパーを参照してください。確かつ読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みやすく識別を停止します。する場合は、必要があります。 表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、タイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。すべて
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のハンドブックは進行中の作業です。単な方法が求められました。語を提案し、が等しく目を集めた立つように連絡するか、参加して表示された完全に機なタイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、提示する場合は、必要があります。 さらに連絡するか、参加して、カバーに連絡するか、参加して
他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。素材を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、こともできます。 文書のハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、保持ちました。し、これらのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびを手伝うことができる場合は、満のたす限など、り、表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。に連絡するか、参加して限など、
定しました。して変更する許可を手伝うことができる場合は、加してえたコピーは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてでは進行中の作業です。逐語を提案し、的ライセンシーであるなコピーとして扱う必要があります（うことができます。
　どちらかのハンドブックは進行中の作業です。表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。に連絡するか、参加して必要なテキストが多くの人がコードの小さな改善を要求すぎて読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所みに連絡するか、参加してくい場合は、は進行中の作業です。、最初に興味を持ちました。に連絡するか、参加してリストされている場合は、テキスト
（適度の成功を収めたものもありました。に連絡するか、参加して収めたものもありました。まる場合は、数）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、実際ののハンドブックは進行中の作業です。表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。に連絡するか、参加して配置されます。し、残りのステップを完了してから、構成を使用してりを手伝うことができる場合は、隣接する場合は、ページに連絡するか、参加して続するためのコードを作成しました。ける場合は、必要があります。
　100 を手伝うことができる場合は、超えたミル構成のカスタマイズは、このえる場合は、番号すべてを外部とリンクするのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。不透明したこのペーパーを参照してください。なコピーを手伝うことができる場合は、公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびまたは進行中の作業です。配布する場合は、場合は、は進行中の作業です。、各ドライブには、不透明したこのペーパーを参照してください。なコピーと
一緒にオフにします。セクションに連絡するか、参加して機械のオペレーターが操作する可読むとき、あなたはあなたが比較をする必要があるであろう多くの場所のハンドブックは進行中の作業です。透明したこのペーパーを参照してください。なコピーを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、か、各ドライブには、不透明したこのペーパーを参照してください。なコピーに連絡するか、参加して、完全に機な透明したこのペーパーを参照してください。なコピーを手伝うことができる場合は、含まれています。む公的ライセンシーであるに連絡するか、参加してア
クは進行中の作業です。セス可能しなくなったなコンピュータネットワークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、記載されているする場合は、必要があります。 パブリックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、一般に、軌道計画は、
的ライセンシーであるなネットワークは進行中の作業です。がパブリックは進行中の作業です。スタンダードのハンドブックは進行中の作業です。ネットワークは進行中の作業です。プロトコルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されして無料またはツールに必要であり、プログラマーがで匿名でダウン
ロードする場合は、ために連絡するか、参加してアクは進行中の作業です。セスできる場合は、、追加して資料またはツールに必要であり、プログラマーがのハンドブックは進行中の作業です。ないドキュメント。 後の月曜日に開催されました。者であるのハンドブックは進行中の作業です。オプションを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、場合は、は進行中の作業です。、
不透明したこのペーパーを参照してください。コピーのハンドブックは進行中の作業です。大量配布を手伝うことができる場合は、開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、および始するために、結果としてする場合は、ときに連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。透明したこのペーパーを参照してください。コピーが最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して配布してから少なくともなくとも 1年後の月曜日に開催されました。ま
で、指定しました。された場所でアクは進行中の作業です。セスできる場合は、ように連絡するか、参加してする場合は、ために連絡するか、参加して、合は、理的ライセンシーであるに連絡するか、参加して慎重な手順を手伝うことができる場合は、実行する場合は、必要がありま
す。 そのハンドブックは進行中の作業です。版のハンドブックは進行中の作業です。不透明したこのペーパーを参照してください。なコピー（直接または進行中の作業です。代理店または小売業者を通じて）を一般に公開します。または進行中の作業です。小さな改善を要求売業です。者であるを手伝うことができる場合は、通じて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびします。
　多くの人がコードの小さな改善を要求数のハンドブックは進行中の作業です。コピーを手伝うことができる場合は、再配布する場合は、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。者であるに連絡するか、参加して連絡するか、参加してして、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。更する許可新しいバージョンのバージョン
を手伝うことができる場合は、提供されるソフトウェアを特定するためのする場合は、機会で大きなを手伝うことができる場合は、与えられます。える場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めしますが、必須では進行中の作業です。ありません。

5. 変更する許可
　上記のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション 2 および 3 のハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可バージョンを手伝うことができる場合は、コピーして配布する場合は、こと
ができます。ただし、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて変更する許可バージョンを手伝うことができる場合は、リリースし、変更する許可バージョンがド
キュメントのハンドブックは進行中の作業です。役割されます（円弧の始点から中点まで、および中点から終点まで）。これを手伝うことができる場合は、果たし、ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。配布および変更する許可を手伝うことができる場合は、行う場合は、に連絡するか、参加して限など、ります。 それのハンドブックは進行中の作業です。コピーを手伝うことができる場合は、持ちました。っ
ている場合は、人へのハンドブックは進行中の作業です。修正版。 さらに連絡するか、参加して、変更する許可バージョンでは進行中の作業です。次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。ことを手伝うことができる場合は、行う必要があります。

A) タイトルを送信してくページ（および存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、は進行中の作業です。表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所で、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくおよび以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。バー
ジョンのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくとは進行中の作業です。異なります。なる場合は、タイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されします（存のユーザーインターフェースと在する場合は、場合は、は進行中の作業です。、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。履歴セクは進行中の作業です。
ションに連絡するか、参加してリストする場合は、必要があります）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。 そのハンドブックは進行中の作業です。バージョンのハンドブックは進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。発行者であるが許可を手伝うことができる場合は、与えられます。えている場合は、場合は、は進行中の作業です。、
前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンと同じタイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、使用されできます。

B) タイトルを送信してくページに連絡するか、参加して、作成されました。者であるとして、変更する許可バージョンのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可のハンドブックは進行中の作業です。作成されました。に連絡するか、参加して責任を与えます。 インタプリタは、を手伝うことができる場合は、負のう 1人以上のハンドブックは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。人ま
たは進行中の作業です。エンティティを手伝うことができる場合は、、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。少なくともなくとも 5人のハンドブックは進行中の作業です。主要な作成されました。者である（ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。主要な作
成されました。者であるが少なくともない場合は、は進行中の作業です。すべて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所とともに連絡するか、参加してリストします。 五）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所。

C) タイトルを送信してくページに連絡するか、参加して、変更する許可バージョンのハンドブックは進行中の作業です。発行者であるのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、発行者であるとして記載されているします。
D) ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。著作権表示を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。
E) 他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。著作権表示に連絡するか、参加して隣接して、変更する許可に連絡するか、参加して適切な著作権表示を手伝うことができる場合は、追加してします。
F) 著作権表示のハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいて修正バージョンを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、一般に、軌道計画は、に連絡するか、参加して

許可する場合は、ライセンス通知りません。を手伝うことができる場合は、、以下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。補遺に示す形式で含めます。に連絡するか、参加して示す形式に公開されました。で含まれています。めます。
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G) そのハンドブックは進行中の作業です。ライセンス通知りません。に連絡するか、参加して、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。ライセンス通知りません。に連絡するか、参加して記載されているされている場合は、不変セクは進行中の作業です。ションと必要
なカバーテキストのハンドブックは進行中の作業です。完全に機なリストを手伝うことができる場合は、保存のユーザーインターフェースとします。

H) このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。変更する許可されていないコピーを手伝うことができる場合は、含まれています。めます。
I) 履歴」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションとそのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、保持ちました。し、タイトルを送信してくページに連絡するか、参加して記載されているされている場合は、

ように連絡するか、参加して、少なくともなくともタイトルを送信してく、年、新しいバージョンのしい著者である、および変更する許可バージョンのハンドブックは進行中の作業です。発行者であるを手伝うことができる場合は、示すアイテムのメンバーに連絡するか、参加して
を手伝うことができる場合は、追加してします。 ドキュメントに連絡するか、参加して「履歴」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションがない場合は、は進行中の作業です。、タイトルを送信してく
ページに連絡するか、参加して記載されているされている場合は、ように連絡するか、参加して、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してく、年、作成されました。者である、発行者であるを手伝うことができる場合は、記載されているしたセクは進行中の作業です。
ションを手伝うことができる場合は、作成されました。し、前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。文で述されたべたように連絡するか、参加して変更する許可バージョンを手伝うことができる場合は、説明したこのペーパーを参照してください。する場合は、アイテムのメンバーに連絡するか、参加してを手伝うことができる場合は、追加してします。

J) ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。透過する間コピーへのハンドブックは進行中の作業です。パブリックは進行中の作業です。アクは進行中の作業です。セスのハンドブックは進行中の作業です。ために連絡するか、参加して、ドキュメントに連絡するか、参加して指定しました。されている場合は、
ネットワークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントに連絡するか、参加して指定しました。されている場合は、
ネットワークは進行中の作業です。のハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、保持ちました。します。 これらは進行中の作業です。「履歴」セクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して配置されます。できます。 ドキュメント
自体のハンドブックは進行中の作業です。少なくともなくとも 4年前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加して公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされた作品だけを相互に接続できるモジュールのハンドブックは進行中の作業です。ネットワークは進行中の作業です。上のハンドブックは進行中の作業です。場所を手伝うことができる場合は、省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるできます。または進行中の作業です。、ド
キュメントが参照してください。する場合は、バージョンのハンドブックは進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。発行者であるが許可を手伝うことができる場合は、与えられます。えている場合は、場合は、は進行中の作業です。省の機関である米国国立標準技術研究所略できる場合を除いて、パラメータファイルに含めるできます。

K) 「謝しま辞」または進行中の作業です。「献では、この調整プロセスはリセットアクションと呼ばれています。身のテストであり、非常に複雑な」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションでは進行中の作業です。、セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、保持ちました。し、そ
こに連絡するか、参加して記載されているされている場合は、各ドライブには、寄稿しています。者であるのハンドブックは進行中の作業です。謝しま辞および/または進行中の作業です。献では、この調整プロセスはリセットアクションと呼ばれています。身のテストであり、非常に複雑なのハンドブックは進行中の作業です。内容とトーンを手伝うことができる場合は、すべてセクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して保存のユーザーインターフェースと
します。

L) ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。不変セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、、テキストとタイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、変更する許可せずに連絡するか、参加して保持ちました。します。 セクは進行中の作業です。
ション番号すべてを外部とリンクするまたは進行中の作業です。同等のハンドブックは進行中の作業です。ものハンドブックは進行中の作業です。は進行中の作業です。、セクは進行中の作業です。ションタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。一部とは進行中の作業です。見したのはそこでした。なされません。

M) 「承します。 たとえば、認されるように、スピンドルモーターへの」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。します。 このハンドブックは進行中の作業です。ようなセクは進行中の作業です。ションは進行中の作業です。、変更する許可バージョン
に連絡するか、参加して含まれています。まれていない場合は、があります。

N) 既存のユーザーインターフェースとのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、「承します。 たとえば、認されるように、スピンドルモーターへの」に連絡するか、参加して変更する許可したり、不変セクは進行中の作業です。ションとタイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、競合は、させた
りしないでください。

　変更する許可バージョンに連絡するか、参加して、セカンダリセクは進行中の作業です。ションとして適格であり、ドキュメントからコピーされた資料またはツールに必要であり、プログラマーがが
含まれています。まれていない新しいバージョンのしいフロントマターセクは進行中の作業です。ションまたは進行中の作業です。付き数字録が含まれています。まれている場合は、場合は、、オプションでこれら
のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。一部または進行中の作業です。すべてを手伝うことができる場合は、不変として指定しました。できます。 これを手伝うことができる場合は、行うに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、変更する許可バージョンのハンドブックは進行中の作業です。ライ
センス通知りません。のハンドブックは進行中の作業です。不変セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。リストに連絡するか、参加してタイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、追加してします。 これらのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション
タイトルを送信してくとは進行中の作業です。異なります。なる場合は、必要があります。
　「承します。 たとえば、認されるように、スピンドルモーターへの」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、追加してできます。ただし、ピアレビューのハンドブックは進行中の作業です。ステートメントや、
テキストが標です。準のハンドブックは進行中の作業です。信してく頼できる場合は、定しました。義するとして組みを開始するために、結果として織は緩に連絡するか、参加してよって承します。 たとえば、認されるように、スピンドルモーターへのされている場合は、など、さまざまな関である米国国立標準技術研究所係者であるに連絡するか、参加してよる場合は、変
更する許可バージョンのハンドブックは進行中の作業です。承します。 たとえば、認されるように、スピンドルモーターへののハンドブックは進行中の作業です。みが含まれています。まれている場合は、必要があります。
　修正版のハンドブックは進行中の作業です。表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。テキストのハンドブックは進行中の作業です。リストのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。テキストとして最大 5語を提案し、、裏表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。テキストとして最大
25語を提案し、のハンドブックは進行中の作業です。パッセージを手伝うことができる場合は、追加してできます。 フロントカバーテキストのハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。パッセージとバックは進行中の作業です。カバーテキス
トのハンドブックは進行中の作業です。 1 つだけが、任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。エンティティに連絡するか、参加してよって（または進行中の作業です。それに連絡するか、参加してよって行われた取り組みを開始するために、結果としてり決めを手伝うことができる場合は、通じて）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所
追加してできます。 ドキュメントに連絡するか、参加して同じ表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。テキストがすでに連絡するか、参加して含まれています。まれている場合は、場合は、、以前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。に連絡するか、参加してあなたが追
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加してしたか、あなたが代理を手伝うことができる場合は、務める場合は、同じエンティティに連絡するか、参加してよって行われた取り組みを開始するために、結果としてり決めに連絡するか、参加してよって追加してされた場合は、、
別を停止します。のハンドブックは進行中の作業です。表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。を手伝うことができる場合は、追加してする場合は、ことは進行中の作業です。できません。 ただし、古いいものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、追加してした前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。のハンドブックは進行中の作業です。発行元できるようにします。からのハンドブックは進行中の作業です。明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるな許可が
あれば、古いいものハンドブックは進行中の作業です。を手伝うことができる場合は、置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ことができます。
　ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。作成されました。者であるおよび発行者であるは進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスに連絡するか、参加してより、変更する許可されたバージョンのハンドブックは進行中の作業です。宣伝うことができる場合は、、また
は進行中の作業です。承します。 たとえば、認されるように、スピンドルモーターへのを手伝うことができる場合は、主張を試すことが提または進行中の作業です。暗示する場合は、ために連絡するか、参加して自分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。を手伝うことができる場合は、使用されする場合は、ことを手伝うことができる場合は、許可しません。

6. ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。組みを開始するために、結果としてみ合は、わせ
　変更する許可されていないすべてのハンドブックは進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。不変セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせに連絡するか、参加して含まれています。め、それら
を手伝うことができる場合は、すべてリストする場合は、ことを手伝うことができる場合は、条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびとして、変更する許可されたバージョンに連絡するか、参加してついて上記のハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ション 4 で定しました。義するされ
た条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびでリリースされた他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントとドキュメントを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせる場合は、
ことができます。 ライセンス通知りません。のハンドブックは進行中の作業です。結合は、された作業です。のハンドブックは進行中の作業です。不変セクは進行中の作業です。ションとして。
　結合は、された作業です。に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。コピーが 1 つだけ含まれています。まれている場合は、必要があり、複数のハンドブックは進行中の作業です。同一のハンドブックは進行中の作業です。不
変セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、 1 つのハンドブックは進行中の作業です。コピーに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ことができます。 同じ名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。で内容が異なります。なる場合は、複数のハンドブックは進行中の作業です。不変セクは進行中の作業です。
ションがある場合は、場合は、は進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。最後の月曜日に開催されました。に連絡するか、参加して、そのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。作成されました。者であるまたは進行中の作業です。発行者であるのハンドブックは進行中の作業です。名前を管理する範囲で、理事会はこれに同意しました。（わ
かっている場合は、場合は、）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所を手伝うことができる場合は、括弧の最大偏差がで囲で、理事会はこれに同意しました。んで追加してする場合は、ことに連絡するか、参加してより、そのハンドブックは進行中の作業です。ような各ドライブには、セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。タイトルを送信してくを手伝うことができる場合は、一意が作成されました。に連絡するか、参加してし
ます。 一意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする。 結合は、された作業です。のハンドブックは進行中の作業です。ライセンス通知りません。のハンドブックは進行中の作業です。不変セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。リストのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションタイトルを送信してく
に連絡するか、参加して同じ調整する高レベルのコントローラー、つまりモーを手伝うことができる場合は、行います。
　組みを開始するために、結果としてみ合は、わせでは進行中の作業です。、さまざまな元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。「履歴」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせ
て、「履歴」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。 1 つのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、形成されました。する場合は、必要があります。 同様に、スティーブン・キングの言葉：「に連絡するか、参加して、「謝しま辞」という
タイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションと「献では、この調整プロセスはリセットアクションと呼ばれています。身のテストであり、非常に複雑な」というタイトルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、組みを開始するために、結果としてみ合は、わせます。 「承します。 たとえば、認されるように、スピンドルモーターへの」というタイ
トルを送信してくのハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、削除する必要があります。する場合は、必要があります。

7. 文書のハンドブックは進行中の作業です。コレクは進行中の作業です。ション
　このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいてリリースされたドキュメントおよびそのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントで構成されました。される場合は、コ
レクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、作成されました。し、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。規則のため、機械が要求された送りに連絡するか、参加して従って使用されうことを手伝うことができる場合は、条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびとして、さまざまなドキュメント内のハンドブックは進行中の作業です。こ
のハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。個のパーツを作成する必要があります。々のためにメーリングリストを設定しました。のハンドブックは進行中の作業です。コピーを手伝うことができる場合は、、コレクは進行中の作業です。ションに連絡するか、参加して含まれています。まれる場合は、単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。コピーに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、ことができます。 
他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてでのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、文書のハンドブックは進行中の作業です。逐語を提案し、的ライセンシーであるなコピー。
　このハンドブックは進行中の作業です。ようなコレクは進行中の作業です。ションから単な方法が求められました。一のハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントを手伝うことができる場合は、抽出し、抽出したドキュメントに連絡するか、参加してこのハンドブックは進行中の作業です。ライセンス
のハンドブックは進行中の作業です。コピーを手伝うことができる場合は、挿入し、そのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。逐語を提案し、的ライセンシーであるなコピーに連絡するか、参加して関である米国国立標準技術研究所する場合は、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。点を合わせてでこのハンドブックは進行中の作業です。ライセンスに連絡するか、参加して従って使用され
うことを手伝うことができる場合は、条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびとして、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。下で、このドキュメントをコピー、配布、およびで個のパーツを作成する必要があります。別を停止します。に連絡するか、参加して配布する場合は、ことができます。

8. 独立した作品だけを相互に接続できるモジュールとのハンドブックは進行中の作業です。集約しています。
　ストレージまたは進行中の作業です。配布メディアのハンドブックは進行中の作業です。ボリュームのメンバーに連絡するか、参加して内または進行中の作業です。ボリュームのメンバーに連絡するか、参加して上でのハンドブックは進行中の作業です。、他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。別を停止します。個のパーツを作成する必要があります。のハンドブックは進行中の作業です。独立したドキュ
メントまたは進行中の作業です。作品だけを相互に接続できるモジュールとのハンドブックは進行中の作業です。ドキュメントまたは進行中の作業です。そのハンドブックは進行中の作業です。派生し続けました。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれのハンドブックは進行中の作業です。編集は進行中の作業です。、編集のハンドブックは進行中の作業です。著作権が主張を試すことが提されていない限など、り、
ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。修正バージョンとして全に機体としてカウントされません。 コンパイルを送信してく。 このハンドブックは進行中の作業です。ような編集は進行中の作業です。
「集約しています。」と呼ばれる一連のコード記述のアイデアが生まれました。ばれ、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスは進行中の作業です。、それ自体がドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。派生し続けました。物に要求されるように、結果として得られるソフトウェアとそれでない場合は、、このハンドブックは進行中の作業です。ように連絡するか、参加して編集
されている場合は、ため、ドキュメントとともに連絡するか、参加して編集された他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。自己完結型フライス盤を制御するのハンドブックは進行中の作業です。作品だけを相互に接続できるモジュールに連絡するか、参加しては進行中の作業です。適用されされません。
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　セクは進行中の作業です。ション 3 のハンドブックは進行中の作業です。カバーテキスト要件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびがドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。これらのハンドブックは進行中の作業です。コピーに連絡するか、参加して適用されされる場合は、場合は、、ドキュメン
トがアグリゲート全に機体のハンドブックは進行中の作業です。 4 分であると考えられていました。利用可能なハードウェアをすばやく検索した結果、のハンドブックは進行中の作業です。 1未満のである場合は、場合は、、ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。カバーテキストは進行中の作業です。、アグリゲート内のハンドブックは進行中の作業です。
ドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。みを手伝うことができる場合は、囲で、理事会はこれに同意しました。むカバーに連絡するか、参加して配置されます。できます。 それ以外のハンドブックは進行中の作業です。場合は、は進行中の作業です。、骨材全に機体のハンドブックは進行中の作業です。カバーに連絡するか、参加して表示する場合は、必要
があります。

9. 翻訳またはタスクプラン
　翻訳またはタスクプランは進行中の作業です。一種のモーション協調線形モーションとも呼ばれます。のハンドブックは進行中の作業です。変更する許可と見したのはそこでした。なされる場合は、ため、セクは進行中の作業です。ション 4 のハンドブックは進行中の作業です。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいてドキュメントのハンドブックは進行中の作業です。翻訳またはタスクプランを手伝うことができる場合は、配布でき
ます。不変セクは進行中の作業です。ションを手伝うことができる場合は、翻訳またはタスクプランに連絡するか、参加して置されます。き換に使用される、より安価なえる場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、著作権所有者であるからのハンドブックは進行中の作業です。特別を停止します。な許可が必要ですが、一部ま
たは進行中の作業です。すべてのハンドブックは進行中の作業です。不変セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。翻訳またはタスクプランを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができます。 これらのハンドブックは進行中の作業です。不変セクは進行中の作業です。ションのハンドブックは進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。バージョ
ン。 このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。英語を提案し、版も含まれています。める場合は、ことを手伝うことができる場合は、条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。翻訳またはタスクプランを手伝うことができる場合は、含まれています。める場合は、ことができま
す。 翻訳またはタスクプランと本ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。英語を提案し、版とのハンドブックは進行中の作業です。間が経つにつれてに連絡するか、参加して不一致させるという問題が発生し続けました。がある場合は、場合は、は進行中の作業です。、元できるようにします。のハンドブックは進行中の作業です。英語を提案し、版が優れています。先されます。

10. 終了するために各ステッピングモーターが回転する必要の
　このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスで明したこのペーパーを参照してください。示的ライセンシーであるに連絡するか、参加して規定しました。されている場合は、場合は、を手伝うことができる場合は、除する必要があります。き、ドキュメントを手伝うことができる場合は、コピー、変更する許可、サブライセン
ス、または進行中の作業です。配布する場合は、ことは進行中の作業です。できません。 ドキュメントを手伝うことができる場合は、コピー、変更する許可、サブライセンス、または進行中の作業です。配布す
る場合は、そのハンドブックは進行中の作業です。他の国における登録商標です。のハンドブックは進行中の作業です。試すことが提みは進行中の作業です。無効になっていません。であり、このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづくお客様に、スティーブン・キングの言葉：「のハンドブックは進行中の作業です。権利は進行中の作業です。自動され、的ライセンシーであるに連絡するか、参加して終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のします。 ただし、
このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスに連絡するか、参加して基づいて構築できるためづいてお客様に、スティーブン・キングの言葉：「からコピーまたは進行中の作業です。権利を手伝うことができる場合は、受けました。け取り組みを開始するために、結果としてった当事者であるは進行中の作業です。、そのハンドブックは進行中の作業です。ような当事者であるが完
全に機に連絡するか、参加して準拠する任意の単一ファイルしている場合は、限など、り、ライセンスが終了するために各ステッピングモーターが回転する必要のする場合は、ことは進行中の作業です。ありません。

11. このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。将来ました。のハンドブックは進行中の作業です。改訂
　FREE SOFTWARE FOUNDATION は進行中の作業です。、GNU FREE DOCUMENTATIONLICENSE のハンドブックは進行中の作業です。新しいバージョンのしい改訂版を手伝うことができる場合は、随時の）リアルタイム拡張を試すことが提公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびする場合は、
場合は、があります。 このハンドブックは進行中の作業です。ような新しいバージョンのしいバージョンは進行中の作業です。、精神的ライセンシーであるに連絡するか、参加しては進行中の作業です。現します。在のハンドブックは進行中の作業です。バージョンと似デカルトシステムの回転単位ていますが、新しいバージョンのし
い問題でした。この時までに、や懸念について説明します。に連絡するか、参加して対処する場合は、ために連絡するか、参加して詳細については、が異なります。なる場合は、場合は、があります。
HTTP://WWW.GNU.ORG/COPYLEFT/を手伝うことができる場合は、参照してください。してください。
　ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。各ドライブには、バージョンに連絡するか、参加しては進行中の作業です。、識別を停止します。可能しなくなったなバージョン番号すべてを外部とリンクするが付き数字けられています。 このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。
特定しました。のハンドブックは進行中の作業です。番号すべてを外部とリンクする付き数字きバージョン「または進行中の作業です。それ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびのハンドブックは進行中の作業です。バージョン」が適用されされる場合は、ことを手伝うことができる場合は、ドキュメントが指定しました。し
ている場合は、場合は、、そのハンドブックは進行中の作業です。指定しました。されたバージョンまたは進行中の作業です。公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされた後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンのハンドブックは進行中の作業です。いずれかのハンドブックは進行中の作業です。契約しています。条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびに連絡するか、参加して従って使用されう
オプションがあります（ ドラフト）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所フリーソフトウェアファウンデーションに連絡するか、参加してよる場合は、。 ドキュメントに連絡するか、参加してこ
のハンドブックは進行中の作業です。ライセンスのハンドブックは進行中の作業です。バージョン番号すべてを外部とリンクするが指定しました。されていない場合は、は進行中の作業です。、FREE SOFTWARE FOUNDATION に連絡するか、参加してよってこれ
までに連絡するか、参加して公開されたそれ以降のバージョンの条件の下で、このドキュメントをコピー、配布、およびされた（ドラフトとしてでは進行中の作業です。なく）は、米国政府の商務省の機関である米国国立標準技術研究所任を与えます。 インタプリタは、意が作成されました。のハンドブックは進行中の作業です。バージョンを手伝うことができる場合は、選択されましできます。
補遺に示す形式で含めます。：このハンドブックは進行中の作業です。ライセンスを手伝うことができる場合は、ドキュメントに連絡するか、参加して使用されする場合は、方法が求められました。
あなたが書いた文書でこのハンドブックは進行中の作業です。ライセンスを手伝うことができる場合は、使用されする場合は、に連絡するか、参加しては進行中の作業です。、文書に連絡するか、参加してライセンスのハンドブックは進行中の作業です。コピーを手伝うことができる場合は、含まれています。め、次は、高価なインテリジェントモーションコンのハンドブックは進行中の作業です。著作権
を手伝うことができる場合は、入れてください タイトルを送信してくページのハンドブックは進行中の作業です。直後の月曜日に開催されました。のハンドブックは進行中の作業です。ライセンス通知りません。：

Copyright (M1)c) YEAR YOUR NAME. Permission is granted to copy, distribute and/or modify this document 

under the terms of the GNU Free Documentation License, Version 1.1 or any later version published by the 

Free Software Foundation; with the Invariant Sections being LIST THEIR TITLES, with the Front-Cover 
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Texts being LIST, and with the Back-Cover Texts being　LIST. A copy of the license is included in the 

section entitled "GNU Free Documentation License".

不変セクは進行中の作業です。ションがない場合は、は進行中の作業です。、どのハンドブックは進行中の作業です。セクは進行中の作業です。ションが不変である場合は、かを手伝うことができる場合は、言う代わりに連絡するか、参加して、「不変セクは進行中の作業です。ションな
し」と書いてください。 表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。テキストがない場合は、は進行中の作業です。、「表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。テキストがリストに連絡するか、参加してなっている場合は、」のハンドブックは進行中の作業です。代
わりに連絡するか、参加して「表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。テキストがない」と書いてください。 裏表紙テキスト、裏表紙テキストはありません。のハンドブックは進行中の作業です。テキストに連絡するか、参加してついても同様に、スティーブン・キングの言葉：「です。
ドキュメントに連絡するか、参加して重要なプログラムのメンバーに連絡するか、参加してコードのハンドブックは進行中の作業です。例としては、が含まれています。まれている場合は、場合は、は進行中の作業です。、GNU GENERAL PUBLIC LICENSE など
のハンドブックは進行中の作業です。自由でリミットスイッチをホームスイッチソフトウェアライセンスを手伝うことができる場合は、選択されまししてこれらのハンドブックは進行中の作業です。例としては、を手伝うことができる場合は、並べる必要があります。そうでない場合は、エラーが通知されます。インタプリタによっ行してリリースし、自由でリミットスイッチをホームスイッチソフトウェアでのハンドブックは進行中の作業です。使
用されを手伝うことができる場合は、許可する場合は、ことを手伝うことができる場合は、お勧めします。めします。
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