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NAME

5axisgui − Vismach Virtual Machine GUI

DESCRIPTION

5axisgui は、LinuxCNC 用のサンプルのサンプルサンプル VismachGUI のサンプル 1 つです。
詳細については、については、LinuxCNC のサンプルメインドキュメントを参照してください。を参照してください。参照してください。してください。
http://linuxcnc.org/docs/html/gui/vismach.html

SEE ALSO

LinuxCNC(1)

LinuxCNC および HAL のサンプル詳細については、については、LinuxCNC および HAL のサンプルユーザーマニュアルを参照してください。参照してください。してく
ださい。 / usr / share / doc / LinuxCNC /にあります。

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。では不明です。です。
AUTHOR

このサンプル man ページは、は、LinuxCNC Enhanced MachineController プロジは、ェクトを参照してください。のサンプル一部としてとして AlexJoni

によって作成されました。されました。
REPORTING BUGS

https://github.com/LinuxCNC/linuxcnc/issues でバグを報告してくださいを参照してください。報告してくださいしてください
COPYRIGHT

Copyright © 2020 andypugh.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITY

or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これは自由ソフトウェアです。ソフトを参照してください。ウェアです。 コピー条件については、ソースを参照してください。については、ソースを参照してください。を参照してください。参照してください。してください。 保証はありませはありませ
ん。 商品性についても または特定の目的への適合性。についても または特定の目的への適合性。のサンプル目的への適合性。へのサンプル適合性についても または特定の目的への適合性。。



AT_PID(9) HALComponent AT_PID(9)

NAME

at_pid − proportional/integral/derivative controller with auto tuning

SYNOPSIS

loadrt at_pid [num_chan=num | names=name1[,name2...]]

DESCRIPTION

at_pid は、古典的な比例古典的な比例な比例比例/積分/微分コントローラーであり、古典的な比例サーボモーターやその他の閉ループアプ他の閉ループアプの他の閉ループアプ閉ループアプループアプ
リケーションの他の閉ループアプ位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。の他の閉ループアプフィードバックループを制御するために使用されます。制御するために使用されます。するために使用されます。使用されます。されます。

at_pid は、古典的な比例最大 16 個のコントローラーをサポートします。の他の閉ループアプコントローラーを制御するために使用されます。サポートします。 実際にロードされる数は、モジュールに使用されます。ロードされる数は、モジュールは、古典的な比例モジュール
がロードされるときにロードされるときに使用されます。 num_chan 引数は、モジュールに使用されます。よって設定されます。設定されます。されます。 または、古典的な比例names =と一意の名前をコの他の閉ループアプ名前をコを制御するために使用されます。コ
ンマで区切って指定します。で区切って指定します。って設定されます。指定されます。します。

num_chan =および names =指定されます。子は相互に排他的です。は相互に排他的です。に使用されます。排他の閉ループアプ的な比例です。 num_chan =も names =も指定されます。され
て設定されます。いな比例い場合、古典的な比例デフォルト値はは 3 です。

debug がロードされるときに 1 に使用されます。設定されます。されて設定されます。いる場合（デフォルトはデフォルトは 0）、古典的な比例いくつかの他の閉ループアプ追加のの他の閉ループアプ HAL パラメーターがロードされるときにエク
スポートされます。これはチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。に使用されます。役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。つ場合がロードされるときにありますがロードされるときに、古典的な比例それ以外の場合は不要です。の他の閉ループアプ場合は不要です。です。

at_pid に使用されます。は自動調整モードが組み込まれています。モードがロードされるときに組み込まれています。み込まれています。込まれています。まれて設定されます。います。 これは、古典的な比例プロセスを制御するために使用されます。特徴付けるリミットサイクけるリミットサイク
ルを制御するために使用されます。設定されます。することに使用されます。よって設定されます。機能します。します。 この他の閉ループアプことから、古典的な比例Pgain / Igain / Dgain または Pgain / Igain /

FF1 は、古典的な比例Ziegler-Nichols を制御するために使用されます。使用されます。して設定されます。決定されます。できます。 FF1 を制御するために使用されます。使用されます。する場合は、古典的な比例出力がユーザー単位がロードされるときにユーザー単位/秒
に使用されます。な比例るように使用されます。スケーリングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。設定されます。する必要です。がロードされるときにあります。

オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。中は、コマンド入力は変更しないでください。は、古典的な比例コマで区切って指定します。ンド入力がユーザー単位は変更しないでください。しな比例いでください。 リミットサイクルは、古典的な比例指令されされ
た位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。の他の閉ループアプ周りに設定されます。りに使用されます。設定されます。されます。 自動チューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。開始するために初期チューニング値は必要ありまするために使用されます。初期チューニング値は必要ありまチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。値はは必要です。ありま
せ ん 。  オ ー ト チ ュ ー ニ ン グに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。 を制御するために使用されます。 開 始するために初期チューニング値は必要ありま す る 前をコ に使用されます。 設 定されます。 す る 必 要です。 がロードされるときに あ る の他の閉ループアプ は 、古典的な比例
tune−cycles、古典的な比例tune−effort、古典的な比例tune-mode の他の閉ループアプみ込まれています。です。 オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。がロードされるときに完了すると、チューニすると、古典的な比例チューニ
ングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。パラメータがロードされるときに設定されます。されます。 LinuxCNC から実行している場合、次のエラーを回避するために、して設定されます。いる場合、古典的な比例次のエラーを回避するために、の他の閉ループアプエラーを制御するために使用されます。回避するために、するために使用されます。、古典的な比例
調整モードが組み込まれています。対象の軸のの他の閉ループアプ軸のの他の閉ループアプ FERROR 設定されます。を制御するために使用されます。リミットサイクル振幅よりも大きくする必要があるため、緩める必要よりも大きくする必要です。がロードされるときにあるため、古典的な比例緩める必要める必要です。
がロードされるときにある場合がロードされるときにあります。

オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。行している場合、次のエラーを回避するために、うに使用されます。は、古典的な比例以下の手順で行ってください。の他の閉ループアプ手順で行ってください。で行している場合、次のエラーを回避するために、って設定されます。ください。 調整モードが組み込まれています。する軸のを制御するために使用されます。、古典的な比例移動の他の閉ループアプ中は、コマンド入力は変更しないでください。心近くのくの他の閉ループアプ
どこかに使用されます。移動します。 tune-cycles（デフォルトはほとんどの他の閉ループアプ場合デフォルト値はで問題ありません）とありません）と tune-mode

を制御するために使用されます。設定されます。します。 tune-effort を制御するために使用されます。小さい値に設定します。さい値はに使用されます。設定されます。します。 enable を制御するために使用されます。 true に使用されます。設定されます。します。 tune-mode を制御するために使用されます。
true に使用されます。設定されます。します。 tune-start を制御するために使用されます。 true に使用されます。設定されます。します。 振動がロードされるときに発生しない場合、または振動が小さすしな比例い場合、古典的な比例または振動がロードされるときに小さい値に設定します。さす
ぎる場合は、古典的な比例tune-effort を制御するために使用されます。ゆっくりと増やします。やします。 オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。は、古典的な比例enable または tune-

mode を制御するために使用されます。 false に使用されます。設定されます。することでいつでも中は、コマンド入力は変更しないでください。止できます。できます。
NAMING

ピン、古典的な比例パラメーター、古典的な比例および関数は、モジュールの他の閉ループアプ名前をコに使用されます。は、古典的な比例次のエラーを回避するために、の他の閉ループアプ接頭辞が付いています。がロードされるときに付けるリミットサイクいて設定されます。います。
pid.N. for N=0,1,...,num−1 when using num_chan=num

nameN. for nameN=name1,name2,... when using names=name1,name2,...

pid.N. 以下の手順で行ってください。の他の閉ループアプ説明にフォーマットを示します。に使用されます。フォーマで区切って指定します。ットを制御するために使用されます。示します。します。
FUNCTIONS

pid.N.do−pid−calcs (uses floating-point)

Does the PID calculations for control loop N.
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PINS

pid.N.command float in

制御するために使用されます。ループに使用されます。必要です。な比例（デフォルトはコマで区切って指定します。ンドされた）値は。
pid.N.feedback float in

エンコーダーな比例どの他の閉ループアプセンサーからの他の閉ループアプ実際にロードされる数は、モジュールの他の閉ループアプ（デフォルトはフィードバック）値は。
pid.N.error float out

コマで区切って指定します。ンドとフィードバックの他の閉ループアプ差。
pid.N.output float out

モーターな比例どの他の閉ループアプアクチュエーターに使用されます。送られるられる PID ループの他の閉ループアプ出力がユーザー単位。
pid.N.enable bit in

true の他の閉ループアプ場合、古典的な比例PID 計算を有効にします。を制御するために使用されます。有効にします。に使用されます。します。 false の他の閉ループアプ場合、古典的な比例出力がユーザー単位はゼロに使用されます。な比例り、古典的な比例すべて設定されます。の他の閉ループアプ内部積
分器などがリセットされます。な比例どがロードされるときにリセットされます。

pid.N.tune−mode bit in

true の他の閉ループアプ場合、古典的な比例自動調整モードが組み込まれています。モードを制御するために使用されます。有効にします。に使用されます。します。 false の他の閉ループアプ場合、古典的な比例通常のの他の閉ループアプ PID 計算を有効にします。がロードされるときに実行している場合、次のエラーを回避するために、されま
す。

pid.N.tune−start bit io

true に使用されます。設定されます。すると、古典的な比例自動チューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。開始するために初期チューニング値は必要ありまします。 オートチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。がロードされるときに完了すると、チューニするとクリ
アされます。

PARAMETERS

pid.N.Pgain float in

比例ゲイン。 結果は、エラーには、古典的な比例エラーに使用されます。 Pgain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けたもの他の閉ループアプである出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。に使用されます。な比例ります。
pid.N.Igain float in

積分ゲイン。 結果は、エラーには、古典的な比例エラーに使用されます。 Igain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた積分である出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。に使用されます。な比例ります。 たとえ
ば、古典的な比例10 秒間続いたいた 0.02 の他の閉ループアプエラーは 0.2 の他の閉ループアプ積分エラー（デフォルトはerrorI）に使用されます。な比例り、古典的な比例Igain がロードされるときに 20 の他の閉ループアプ場合、古典的な比例
積分項は出力には出力がユーザー単位に使用されます。 4.0 を制御するために使用されます。追加のします。

pid.N.Dgain float in

微分ゲイン。 結果は、エラーには、古典的な比例エラーの他の閉ループアプ変化率（デフォルトは導関数は、モジュール）に使用されます。 Dgain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けたもの他の閉ループアプである出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。
に使用されます。な比例ります。 たとえば、古典的な比例0.2 秒で 0.02 から 0.03 に使用されます。変化したエラーは、古典的な比例0.05 の他の閉ループアプエラー導関数は、モジュール
（デフォルトはerrorD）に使用されます。な比例り、古典的な比例Dgain がロードされるときに 5 の他の閉ループアプ場合、古典的な比例導関数は、モジュール項は出力には出力がユーザー単位に使用されます。 0.25 を制御するために使用されます。追加のします。

pid.N.bias float in

バイアスは、古典的な比例出力がユーザー単位に使用されます。追加のされる一定されます。量です。です。 ほとんどの他の閉ループアプ場合、古典的な比例ゼロの他の閉ループアプままに使用されます。して設定されます。おく必要です。がロードされるときに
あります。 ただし、古典的な比例サーボアンプの他の閉ループアプオフセットを制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェしたり、古典的な比例垂直方向に移動するオブジェに使用されます。移動するオブジェ
クトの他の閉ループアプ重量です。の他の閉ループアプバランスを制御するために使用されます。とったりすると便利な場合があります。な比例場合がロードされるときにあります。 出力がユーザー単位の他の閉ループアプ他の閉ループアプの他の閉ループアプすべて設定されます。の他の閉ループアプコン
ポーネントと同様に、に使用されます。、古典的な比例PID ループがロードされるときに無効にします。に使用されます。な比例ると、古典的な比例バイアスはオフに使用されます。な比例ります。 PID ループがロードされるときに
無効にします。に使用されます。な比例って設定されます。いる場合でもゼロ以外の場合は不要です。の他の閉ループアプ出力がユーザー単位がロードされるときに必要です。な比例場合は、古典的な比例外の場合は不要です。部 HALsum2 ブロックを制御するために使用されます。追加の
する必要です。がロードされるときにあります。

pid.N.FF0 float in

ゼロ次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力に。 FF0 に使用されます。コマで区切って指定します。ンド値はを制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けたもの他の閉ループアプがロードされるときに出力がユーザー単位に使用されます。寄与になります。します。 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。
ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例通常のはゼロの他の閉ループアプままに使用されます。して設定されます。おく必要です。がロードされるときにあります。 速度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例FF0 は摩
擦またはモーターカウンターまたはモーターカウンター EMF を制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェでき、古典的な比例適切って指定します。に使用されます。使用されます。すればより良いチューニングが可いチューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。がロードされるときに可
能します。に使用されます。な比例る場合がロードされるときにあります。
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pid.N.FF1 float in

一次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力に。 FF1 に使用されます。コマで区切って指定します。ンド値はの他の閉ループアプ導関数は、モジュールを制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。を制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますします。
 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例寄与になります。は速度のフィードバックループを制御するために使用されます。に使用されます。比例し、古典的な比例摩擦またはモーターカウンターまたはモーター CEMF を制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェするために使用されます。使用されます。
できます。 速度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例加の速度のフィードバックループを制御するために使用されます。に使用されます。比例し、古典的な比例慣性を補正できます。を制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェできます。 どちらの他の閉ループアプ場合も、古典的な比例適
切って指定します。に使用されます。使用されます。すると、古典的な比例チューニングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。がロードされるときに向に移動するオブジェ上する可能性があります。する可能します。性を補正できます。がロードされるときにあります。

pid.N.FF2 float in

2 次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力に。 FF2 に使用されます。コマで区切って指定します。ンド値はの他の閉ループアプ 2 次のエラーを回避するために、導関数は、モジュールを制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた出力がユーザー単位への他の閉ループアプ寄与になります。を制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますし
ます。 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例寄与になります。は加の速度のフィードバックループを制御するために使用されます。に使用されます。比例し、古典的な比例慣性を補正できます。を制御するために使用されます。補正したり、垂直方向に移動するオブジェするために使用されます。使用されます。できます。 速
度のフィードバックループを制御するために使用されます。ループの他の閉ループアプ場合、古典的な比例寄与になります。はジャークに使用されます。比例し、古典的な比例通常のはゼロの他の閉ループアプままに使用されます。する必要です。がロードされるときにあります。

pid.N.deadband float in

「許容可能します。な比例」エラーの範囲を定義します。エラーの他の閉ループアプ範囲を定義します。を制御するために使用されます。定されます。義します。します。 エラーの他の閉ループアプ絶対値はがロードされるときに不感帯よりも小さい場合、エよりも小さい値に設定します。さい場合、古典的な比例エ
ラーがロードされるときにゼロであるかの他の閉ループアプように使用されます。扱われます。われます。 本質的な比例に使用されます。量です。子は相互に排他的です。化されたエンコーダーな比例どの他の閉ループアプフィー
ドバックデバイスを制御するために使用されます。使用されます。する場合、古典的な比例コマで区切って指定します。ンドがロードされるときに 2 つの他の閉ループアプ隣接するエンコーダー値はの他の閉ループアプ間に使用されます。ある場
合に使用されます。制御するために使用されます。ループがロードされるときに前をコ後にハンチングするのを防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずに使用されます。ハンチングに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。するの他の閉ループアプを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エは半分の他の閉ループアプカウントよりわず
かに使用されます。大きく設定されます。する必要です。がロードされるときにあります。 エラーの他の閉ループアプ絶対値はがロードされるときに不感帯よりも小さい場合、エよりも大きい場合、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エの他の閉ループアプ
エッジでの他の閉ループアプ伝達関数は、モジュールの他の閉ループアプステップを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。、古典的な比例ループ計算を有効にします。を制御するために使用されます。実行している場合、次のエラーを回避するために、する前をコに使用されます。不感帯よりも小さい場合、エの他の閉ループアプ値はがロードされるときにエ
ラーから差し引かれます。 （デフォルトはバグに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。を制御するために使用されます。参照してください。）して設定されます。ください。）

pid.N.maxoutput float in

出力がユーザー単位制限。 maxoutput がロードされるときにゼロでな比例い限り、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ絶対値はがロードされるときに maxoutput を制御するために使用されます。超えることはできえることはでき
ません。 出力がユーザー単位がロードされるときに制限されて設定されます。いる場合、古典的な比例ワインドアップとオーバーシュートを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。、古典的な比例エ
ラー積分器などがリセットされます。は積分する代わりに保持します。わりに使用されます。保持します。します。

pid.N.maxerror float in

P、古典的な比例I、古典的な比例および D に使用されます。使用されます。される内部エラー変数は、モジュールの他の閉ループアプ制限。エラーがロードされるときに大きい場合（デフォルトはコマで区切って指定します。ンドがロードされるときにス
テップ変更しないでください。を制御するために使用されます。行している場合、次のエラーを回避するために、う場合な比例ど）に使用されます。、古典的な比例高いい Pgain 値はがロードされるときに大きな比例出力がユーザー単位を制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますしな比例いように使用されます。するために使用されます。
使用されます。できます。 通常のは必要です。ありませんがロードされるときに、古典的な比例非線形システムを調整するときに役立ちます。システムを調整するときに役立ちます。を制御するために使用されます。調整モードが組み込まれています。するときに使用されます。役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。ちます。

pid.N.maxerrorD float rw

エラー導関数は、モジュールの他の閉ループアプ制限。 Dgain 項は出力にで使用されます。されるエラーの他の閉ループアプ変化率は、古典的な比例値はがロードされるときにゼロでな比例い限り、古典的な比例この他の閉ループアプ
値はに使用されます。制限されます。 Dgain の他の閉ループアプ影響を制限し、コマンドやフィードバックのステップによる大を制御するために使用されます。制限し、古典的な比例コマで区切って指定します。ンドやフィードバックの他の閉ループアプステップに使用されます。よる大
きな比例出力がユーザー単位スパイクを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。使用されます。できます。 通常のは必要です。ありません。

pid.N.maxerrorI float rw

エラー積分器などがリセットされます。の他の閉ループアプ制限。 Igain 項は出力にで使用されます。されるエラー積分器などがリセットされます。は、古典的な比例ゼロでな比例い限り、古典的な比例この他の閉ループアプ値はに使用されます。制
限されます。 インテグに役立つ場合がありますが、それ以外の場合は不要です。レータの他の閉ループアプワインドアップと、古典的な比例エラーの他の閉ループアプ発生しない場合、または振動が小さす中は、コマンド入力は変更しないでください。または発生しない場合、または振動が小さす後にハンチングするのを防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずに使用されます。発生しない場合、または振動が小さすする
オーバーシュートを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。使用されます。できます。 通常のは必要です。ありません。

pid.N.maxcmdD float rw

コマで区切って指定します。ンド派生しない場合、または振動が小さす物の制限。の他の閉ループアプ制限。 FF1 で使用されます。されるコマで区切って指定します。ンド導関数は、モジュールは、古典的な比例値はがロードされるときにゼロでな比例い限り、古典的な比例この他の閉ループアプ値は
に使用されます。制限されます。 コマで区切って指定します。ンドに使用されます。ステップ変更しないでください。がロードされるときにある場合に使用されます。、古典的な比例FF1 がロードされるときに大きな比例出力がユーザー単位スパイクを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成します
するの他の閉ループアプを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。使用されます。できます。 通常のは必要です。ありません。

pid.N.maxcmdDD float rw

コマで区切って指定します。ンドの他の閉ループアプ二次のエラーを回避するために、導関数は、モジュールの他の閉ループアプ制限。 FF2 で使用されます。されるコマで区切って指定します。ンドの他の閉ループアプ 2 次のエラーを回避するために、導関数は、モジュールは、古典的な比例値はがロードされるときにゼロでな比例い
限り、古典的な比例この他の閉ループアプ値はに使用されます。制限されます。 コマで区切って指定します。ンドに使用されます。ステップ変更しないでください。がロードされるときにある場合に使用されます。、古典的な比例FF2 がロードされるときに大きな比例出力がユーザー単位ス
パイクを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするの他の閉ループアプを制御するために使用されます。防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用されます。使用されます。できます。 通常のは必要です。ありません。
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pid.N.tune−type u32 rw

0 に使用されます。設定されます。すると、古典的な比例Pgain / Igain / Dgain がロードされるときに計算を有効にします。されます。 1 に使用されます。設定されます。すると、古典的な比例Pgain / Igain / 

FF1 がロードされるときに計算を有効にします。されます。
pid.N.tune−cycles u32 rw

プロセスを制御するために使用されます。特徴づけるために使用されます。実行している場合、次のエラーを回避するために、するサイクル数は、モジュールを制御するために使用されます。決定されます。します。 tune-cycles は、古典的な比例実際にロードされる数は、モジュールに使用されます。は
半サイクルの他の閉ループアプ数は、モジュールを制御するために使用されます。設定されます。します。 すべて設定されます。の他の閉ループアプサイクルの他の閉ループアプ平均が使用されるため、サイクルが多いほがロードされるときに使用されます。されるため、古典的な比例サイクルがロードされるときに多いほいほ
ど、古典的な比例より正したり、垂直方向に移動するオブジェ確な特性評価が得られます。な比例特性を補正できます。評価が得られます。がロードされるときに得られます。られます。

pid.N.tune−effort float rw

プロセスでリミットサイクルを制御するために使用されます。設定されます。する際にロードされる数は、モジュールに使用されます。使用されます。される効にします。果は、エラーにを制御するために使用されます。決定されます。します。 tune-effort は、古典的な比例
maxoutput よりも小さい値に設定します。さい正したり、垂直方向に移動するオブジェの他の閉ループアプ値はに使用されます。設定されます。する必要です。がロードされるときにあります。 小さい値に設定します。さな比例もの他の閉ループアプから始するために初期チューニング値は必要ありまめて設定されます。、古典的な比例最大
モーター電流のかなりの部分が使用される結果になる値まで作業します。の他の閉ループアプかな比例りの他の閉ループアプ部分がロードされるときに使用されます。される結果は、エラーにに使用されます。な比例る値はまで作業します。します。 値はがロードされるときに小さい値に設定します。さいほど、古典的な比例
リミットサイクルの他の閉ループアプ振幅よりも大きくする必要があるため、緩める必要は小さい値に設定します。さくな比例ります。

pid.N.errorI float ro (only if debug=1)

エラーの他の閉ループアプ積分。 これは、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ積分項は出力にを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするために使用されます。 Igain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。
pid.N.errorD float ro (only if debug=1)

エラーの他の閉ループアプ派生しない場合、または振動が小さす物の制限。。 これは、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ微分項は出力にを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするために使用されます。 Dgain を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。
pid.N.commandD float ro (only if debug=1)

コマで区切って指定します。ンドの他の閉ループアプ派生しない場合、または振動が小さす物の制限。。 これは、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ 1 次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力にを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするために使用されます。 FF1 を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。け
た値はです。

pid.N.commandDD float ro (only if debug=1)

コマで区切って指定します。ンドの他の閉ループアプ 2 次のエラーを回避するために、導関数は、モジュール。 これは、古典的な比例出力がユーザー単位の他の閉ループアプ 2 次のエラーを回避するために、フィードフォワード項は出力にを制御するために使用されます。生しない場合、または振動が小さす成しますするために使用されます。 FF2 を制御するために使用されます。
掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。

pid.N.ultimate−gain float ro (only if debug=1)

プロセスの他の閉ループアプ特性を補正できます。から決定されます。されます。 アルティメットゲインは、古典的な比例リミットサイクル振幅よりも大きくする必要があるため、緩める必要に使用されます。対する
チューンエフォートの他の閉ループアプ比率に使用されます。 4.0 を制御するために使用されます。掛けたものである出力への寄与になります。けて設定されます。 Pi で割ったものです。ったもの他の閉ループアプです。 pid.N.ultimate-period 

float ro（デフォルトはdebug = 1 の他の閉ループアプ場合の他の閉ループアプみ込まれています。）プロセスの他の閉ループアプ特性を補正できます。から決定されます。されます。 Ultimate-period は、古典的な比例
リミットサイクルの他の閉ループアプ期チューニング値は必要ありま間です。

BUGS

一部の他の閉ループアプ人々は、デッドバンドは、エラーがデッドバンド内にある場合はゼロとして扱われ、デッドは、古典的な比例デッドバンドは、古典的な比例エラーがロードされるときにデッドバンド内に使用されます。ある場合はゼロとして設定されます。扱われます。われ、古典的な比例デッド
バンド外の場合は不要です。に使用されます。ある場合は変更しないでください。されな比例いように使用されます。実装する必要があると主張します。する必要です。がロードされるときにあると主張します。します。 これは、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エの他の閉ループアプサ
イズに等しい伝達関数のステップを引き起こすため、実行されませんでした。に使用されます。等しい伝達関数のステップを引き起こすため、実行されませんでした。しい伝達関数は、モジュールの他の閉ループアプステップを制御するために使用されます。引き起こすため、実行されませんでした。こすため、古典的な比例実行している場合、次のエラーを回避するために、されませんでした。 その他の閉ループアプ振る舞いを好むいを制御するために使用されます。好むむ
人は、古典的な比例振る舞いを好むいを制御するために使用されます。変更しないでください。するパラメーターを制御するために使用されます。追加のするか、古典的な比例独自の他の閉ループアプバージョンの他の閉ループアプ at_pid を制御するために使用されます。作成しますすること
を制御するために使用されます。歓迎します。します。 ただし、古典的な比例デフォルトの他の閉ループアプ動作は変更しないでください。しな比例いでください。
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NAME

axis − AXIS LinuxCNC Graphical User Interface

SYNOPSIS

axis −ini INIFILE

DESCRIPTION

axis は、LinuxCNC のグラフィカルユーザーインターフェイス（グラフィカルユーザーインターフェイス（GUI）ののグラフィカルユーザーインターフェイス（ 1 つです。通常、通常、runscript

によって実行されます。実行されます。されます。通常、
OPTIONS

INIFILE

SEE ALSO

LinuxCNC(1)

LinuxCNC および HAL のグラフィカルユーザーインターフェイス（詳細については、について実行されます。は、LinuxCNC および HAL のグラフィカルユーザーインターフェイス（ユーザーマニュアルを参照してく参照してくして実行されます。く
ださい。通常、 / usr / share / doc / linuxcnc /にあります。通常、

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。では不明です。です。通常、
AUTHOR

このグラフィカルユーザーインターフェイス（ man ページは、は、LinuxCNC Enhanced MachineController プロジは、ェクトの一部としてのグラフィカルユーザーインターフェイス（一部としてとして実行されます。 AlexJoni

によって実行されます。作成されました。されました。通常、
REPORTING BUGS

バグを参照してく alex_joniAT ユーザーに報告するする DOTsourceforge DOT net

COPYRIGHT

Copyright © 2006 Alex Joni.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITYor FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これは自由ソフトウェアです。ソフトの一部としてウェアです。通常、 コピー条件については、ソースを参照してください。について実行されます。は、ソースを参照してく参照してくして実行されます。ください。通常、 保証はありませはありませ
ん。通常、 商品性についても または特定の目的への適合性。について実行されます。も または特定の目的への適合性。のグラフィカルユーザーインターフェイス（目的への適合性。へのグラフィカルユーザーインターフェイス（適合性についても または特定の目的への適合性。。通常、

少し冗長になります。し冗長になります。になります。通常、 これにより、スクリプトの一部としては動作中に情報を出力します。に情報を参照してく出力します。します。通常、
ini ファイルは、LinuxCNC 構成されました。のグラフィカルユーザーインターフェイス（主要部として分です。構成全体ではありません。です。通常、構成されました。全体ではありません。ではありません。通常、
それに付随する他のさまざまなファイルがあります（する他のさまざまなファイルがあります（のグラフィカルユーザーインターフェイス（さまざまなファイルがあります（NML ファイル、HAL ファイル、
TBL ファイル、VAR ファイル）の。通常、しかし、それは 最も重要なのは、構成をまとめて保も重要なのグラフィカルユーザーインターフェイス（は、構成されました。を参照してくまとめて実行されます。保
持するファイルだからです。調整できます多くのパラメータ自体がありますが、ロードするファイルだからです。通常、調整できます多くのパラメータ自体がありますが、ロードできます多くのパラメータ自体がありますが、ロードくのグラフィカルユーザーインターフェイス（パラメータ自体ではありません。がありますが、ロード
して実行されます。使用する他のファイルもする他のさまざまなファイルがあります（のグラフィカルユーザーインターフェイス（ファイルも linuxcnc に指示します。します。通常、
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NAME

axis−remote − AXIS Remote Interface

SYNOPSIS

axis−remote OPTIONS|FILENAME

DESCRIPTION

axis-remote は、実行中の実行中のの AXISGUI でコマンドをトリガーする小さなスクリプトです。コマンドをトリガーする小さなスクリプトです。をトリガーする小さなスクリプトです。トリガーする小さなスクリプトです。する小さなスクリプトです。小さなスクリプトです。さなスクリプトです。スクリプトでコマンドをトリガーする小さなスクリプトです。す。 axis-remote

--- help をトリガーする小さなスクリプトです。使用する 詳細については。する小さなスクリプトです。 詳細については。については。
OPTIONS

−−ping, −p

−−reload, −r

−−clear, −c

−−quit, −q 

−−help, −h, −?

−−mdi COMMAND, −m COMMAND

FILENAME

SEE ALSO

axis(1)

LinuxCNC および HAL の詳細については。については、実行中のLinuxCNC および HAL のユーする小さなスクリプトです。ザーする小さなスクリプトです。マニュアルを参照してくをトリガーする小さなスクリプトです。参照してくしてく
ださい。 / usr / share / doc / linuxcnc /にあります。

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。でコマンドをトリガーする小さなスクリプトです。は不明です。でコマンドをトリガーする小さなスクリプトです。す。
AUTHOR

この man ペーする小さなスクリプトです。ジは、は、実行中のLinuxCNC プロジは、ェクトの一部としてとして AlexJoni によって作成されました。されました。
REPORTING BUGS

バグををトリガーする小さなスクリプトです。 alex_joniAT ユーする小さなスクリプトです。ザーする小さなスクリプトです。に報告するする小さなスクリプトです。 DOTsourceforge DOT net

COPYRIGHT

Copyright © 2006 Alex Joni.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITYor FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これは自由ソフトウェアです。ソフトウェアでコマンドをトリガーする小さなスクリプトです。す。 コピーする小さなスクリプトです。条件については、ソースを参照してください。については、実行中のソーする小さなスクリプトです。スをトリガーする小さなスクリプトです。参照してくしてください。 保証はありませはありませ
ん。 商品性についても または特定の目的への適合性。についても または特定の目的への適合性。の目的への適合性。への適合性についても または特定の目的への適合性。。

AXIS が実行されているかどうかを確認します。実行されている小さなスクリプトです。かどうかをトリガーする小さなスクリプトです。確認します。します。
AXIS に現在ロードされているファイルをリロードさせます。ローする小さなスクリプトです。ドをトリガーする小さなスクリプトです。されている小さなスクリプトです。ファイルを参照してくをトリガーする小さなスクリプトです。リローする小さなスクリプトです。ドをトリガーする小さなスクリプトです。させます。
AXIS にバックプロットをトリガーする小さなスクリプトです。クリアさせます。

AXIS をトリガーする小さなスクリプトです。終了させます。させます。
axis-remote の有効なパラメータのリストを表示します。なスクリプトです。パラメーする小さなスクリプトです。タのリストを表示します。のリストをトリガーする小さなスクリプトです。表示します。します。

MDI コマンドをトリガーする小さなスクリプトです。 COMMAND をトリガーする小さなスクリプトです。実行します。
G コーする小さなスクリプトです。ドをトリガーする小さなスクリプトです。ファイルを参照してく FILENAME をトリガーする小さなスクリプトです。ローする小さなスクリプトです。ドをトリガーする小さなスクリプトです。します。
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NAME

debuglevel − sets the debug level for the userspace part of LinuxCNC

SYNOPSIS

debuglevel −ini INIFILE

DESCRIPTION

debuglevel は、LinuxCNC の一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックス一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックスの一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックス現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックスの一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックスデバッグレベルを選択するためのチェックボックスを選択するためのチェックボックス選択するためのチェックボックスするための一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックスチェックボックス GUI

を選択するためのチェックボックス表示します。します。
SEE ALSO

halcmd(1) - debug subcommand LinuxCNC(1)

LinuxCNC および HAL の一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックス詳細については、については、LinuxCNC および HAL の一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックスユーザーマニュアルを選択するためのチェックボックスを選択するためのチェックボックス参照してくしてく
ださい。 / usr / share / doc / LinuxCNC /にあります。

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。では不明です。です。
AUTHOR

この一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックス man ページは、は、LinuxCNC プロジは、ェクトの一部としての一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックス一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックスとして andypugh によって作成されました。されました。
REPORTING BUGS

https://github.com/LinuxCNC/linuxcnc/issues でバグを選択するためのチェックボックス報告してくださいしてください
COPYRIGHT

Copyright © 2020 andypugh.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITY

or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これは自由ソフトウェアです。ソフトの一部としてウェアです。 コピー条件については、ソースを参照してください。については、ソースを選択するためのチェックボックス参照してくしてください。 保証はありませはありませ
ん。 商品性についても または特定の目的への適合性。についても または特定の目的への適合性。の一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックス目的への適合性。への一部の現在のデバッグレベルを選択するためのチェックボックス適合性についても または特定の目的への適合性。。
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NAME

encoder − software counting of quadrature encoder signals

SYNOPSIS

loadrt encoder [num_chan=num | names=name1[,name2...]]

DESCRIPTION

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定によって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定されたパルスをカウントすることによって位置を測定パルスをカウントすることによって位置を測定をカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定することによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定位置を測定をカウントすることによって位置を測定測定
するたパルスをカウントすることによって位置を測定めに使用されます。されます。 ソフトすることによって位置を測定ウェアベースをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですとして生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ハードウェアよりもはるかに安価ですです
が、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定最大カウント率が制限されています。カウントすることによって位置を測定率が制限されています。が制限されています。されて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定います。 制限されています。は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定コンピューターの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じてやその実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です要因に応じてに応じてじて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定 、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
10KHzKHz から 50KHzKHz の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です範囲です。です。 より良いパフォーマンスが必要な場合は、ハードウェアエンコーいパフォーマンスをカウントすることによって位置を測定が必要な場合は、ハードウェアエンコー場合は、ハードウェアエンコーは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ハードウェアエンコー
ダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ーカウンターの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です方が適しています。が適しています。して生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定います。 一部のハードウェアベースのシステムは、の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですハードウェアベースをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですシスをカウントすることによって位置を測定テムは、は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定MHz レートすることによって位置を測定でカウン
トすることによって位置を測定できます。

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ーは最大カウント率が制限されています。 8 チャンネルをカウントすることによって位置を測定サポートすることによって位置を測定します。 実際にロードされるチャネルの数は、モにロードされるチャネルの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です数は、モは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定モ
ジュールがロードされるときに num_chan 引数は、モによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定設定されます。 またパルスをカウントすることによって位置を測定は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定names =と一意のの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です
名前をコンマで区切って指定します。をカウントすることによって位置を測定コンマで区切って指定します。って生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定指定します。

num_chan =および names =指定子は相互に排他的です。は相互に排他的です。に排他の要因に応じて的です。です。 num_chan =も names =も指定され
て生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定いな場合は、ハードウェアエンコーい場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定またパルスをカウントすることによって位置を測定は num_chan = 0KHz が指定されて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定いる場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定デフォルトすることによって位置を測定値はは 3 です。

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定には、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンタと呼ばれる単相の単方向モードがあります。ばれる単相の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です単方が適しています。向モードがあります。モードがあります。 この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですモードでは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定フェーズ
B 入力は無視されます。は無視されます。されます。 カウントすることによって位置を測定は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定フェーズ A の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジごとに増加します。します。 この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですモード
は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直角位相の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です耐ノイズ特性は失われますが、単一の入力ラインを持つ単方向スピンドルをカウントノイズ特性は失われますが、単一の入力ラインを持つ単方向スピンドルをカウントは失われますが、単一の入力ラインを持つ単方向スピンドルをカウントわれますが、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定単一の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です入力は無視されます。ラインをカウントすることによって位置を測定持つ単方向スピンドルをカウントつ単方向スピンドルをカウント単方が適しています。向モードがあります。スをカウントすることによって位置を測定ピンドルをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定
するの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですに役立ち上がりエッジごとに増加します。つ単方向スピンドルをカウント場合は、ハードウェアエンコーがあります。

FUNCTIONS

encoder.update−counters (no floating-point)

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定信号をサンプリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行をカウントすることによって位置を測定サンプリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行し、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定波形をデコードすることにより、実際のカウントを行をカウントすることによって位置を測定デコードすることにより、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定実際にロードされるチャネルの数は、モの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですカウントすることによって位置を測定をカウントすることによって位置を測定行
います。 できるだけ頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのに呼ばれる単相の単方向モードがあります。び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのす必要があります。できれば、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定必要な場合は、ハードウェアエンコー最大カウント率が制限されています。カウントすることによって位置を測定レートすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です
2 倍の速度で呼び出す必要があります。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じてで呼ばれる単相の単方向モードがあります。び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのす必要があります。 すべて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですチャネルで一度やその他の要因に応じてに動作します。します。

encoder.capture−position (uses floating point)

update-counters から raw カウントすることによって位置を測定をカウントすることによって位置を測定キャプチャし、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定スをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行やその実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です必要な場合は、ハードウェアエンコー変換を実をカウントすることによって位置を測定実
行し、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンタの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですロールオーバーな場合は、ハードウェアエンコーどをカウントすることによって位置を測定処理します。します。update-counters よりも頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのに呼ばれる単相の単方向モードがあります。び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのす
ことはできません（呼び出す必要があります）。呼ばれる単相の単方向モードがあります。び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのす必要があります）。 すべて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですチャネルで一度やその他の要因に応じてに動作します。します。

NAMING

ピン、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定パラメーター、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定および関数は、モの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です名前をコンマで区切って指定します。には、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定次の接頭辞が付いています。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です接頭辞が付いています。が付いています。いて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定います。
encoder.N. for N=0KHz,1,...,num−1 when using num_chan=num

nameN. for nameN=name1,name2,... when using names=name1,name2,...

pid.N. 以下の説明にフォーマットを示します。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です説明にフォーマットを示します。にフォーマットすることによって位置を測定をカウントすることによって位置を測定示します。します。
PINS

encoder.N.counter−mode bit i/o

カウンターモードをカウントすることによって位置を測定有効にします。にします。 true の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンタはフェーズ B の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です値はをカウントすることによって位置を測定無視されます。して生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
フェーズ A 入力は無視されます。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です各立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定します。 これは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定単一チャネル（呼び出す必要があります）。非直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定）
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センサーの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの力は無視されます。をカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定するの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですに役立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。ます。 false（呼び出す必要があります）。デフォルトすることによって位置を測定）の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定モードで
カウントすることによって位置を測定されます。

encoder.N.counts s32 out

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です位置を測定。
encoder.N.index−enable bit i/o

true の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定フェーズ Z の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です次の接頭辞が付いています。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジでカウントすることによって位置を測定と位置を測定がゼロにリセットすることによって位置を測定されま
す。 同時に、インデックスイネーブルがゼロにリセットされ、立ち上がりエッジが発生したに、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定インデックスをカウントすることによって位置を測定イネーブルがゼロにリセットすることによって位置を測定され、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジが発生したパルスをカウントすることによって位置を測定
ことをカウントすることによって位置を測定示します。します。

encoder.N.min−speed−estimate float in (default: 1.0KHz)

速度やその他の要因に応じてが非ゼロとして生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定推定され、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定位置を測定補間が補間される最小速度を決定します。が補間が補間される最小速度を決定します。される最小速度やその他の要因に応じてをカウントすることによって位置を測定決定します。 min-speed-

estimate の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です単位は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定速度やその他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です単位と同じです。 この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですパラメータの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です設定が低すぎると、エンコーすぎると、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定エンコー
ダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定パルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です到着が停止した後、速度がが停止した後、速度がしたパルスをカウントすることによって位置を測定後、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定速度やその他の要因に応じてが 0KHz にな場合は、ハードウェアエンコーるまでに長い時間がかかります。い時に、インデックスイネーブルがゼロにリセットされ、立ち上がりエッジが発生した間が補間される最小速度を決定します。がかかります。

encoder.N.phase−A bit in

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定チャネル N の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です A 相入力は無視されます。。
encoder.N.phase−B bit in

B 創入力は無視されます。。
encoder.N.phase−Z bit in

Z 相入力は無視されます。
encoder.N.position float out

スをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行されたパルスをカウントすることによって位置を測定単位での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です位置を測定（呼び出す必要があります）。position-scale をカウントすることによって位置を測定参照）
encoder.N.position−interpolated float out

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定間が補間される最小速度を決定します。で補間が補間される最小速度を決定します。されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定スをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行されたパルスをカウントすることによって位置を測定単位での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です位置を測定。 速度やその他の要因に応じてがほぼ一定で一定で、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
最小速度やその他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です推定値はをカウントすることによって位置を測定超えている場合にのみ有効です。えて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定いる場合は、ハードウェアエンコーにの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですみ有効です。有効にします。です。 位置を測定制御には使用しないでください。には使用されます。しな場合は、ハードウェアエンコーいでください。

encoder.N.position−scale float i/o

長い時間がかかります。さの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です単位あたパルスをカウントすることによって位置を測定りの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですカウントすることによって位置を測定での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですスをカウントすることによって位置を測定ケール係数は、モ。 たパルスをカウントすることによって位置を測定とえば、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定position-scale が 50KHz0KHz の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です 10KHz0KHz0KHz カウントすることによって位置を測定は 2.0KHz 単位の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です位置を測定として生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定報告されます。されます。

encoder.N.rawcounts s32 out

update-counters によって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定決定されたパルスをカウントすることによって位置を測定 raw カウントすることによって位置を測定。 この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です値はは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定や位置を測定よりも頻
繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのに更新されます。されます。 またパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定リセットすることによって位置を測定やインデックスをカウントすることによって位置を測定パルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です影響を受けません。をカウントすることによって位置を測定受けません。け頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのません。

encoder.N.reset bit in

true の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定と位置を測定はすぐにゼロにリセットすることによって位置を測定されます。
encoder.N.velocity float out

1 秒あたりのスケーリングされた単位での速度。あたパルスをカウントすることによって位置を測定りの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですスをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行されたパルスをカウントすることによって位置を測定単位での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じて。 エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定位置を測定出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの力は無視されます。をカウントすることによって位置を測定単純に微分するに微分するする
場合は、ハードウェアエンコーと比較して、量子化ノイズを大幅に低減するアルゴリズムを使用します。して生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定量子は相互に排他的です。化ノイズを大幅に低減するアルゴリズムを使用します。ノイズをカウントすることによって位置を測定大カウント率が制限されています。幅に低減するアルゴリズムを使用します。に低すぎると、エンコー減するアルゴリズムを使用します。するアルゴリズムは、をカウントすることによって位置を測定使用されます。します。 真の速度の大の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です大カウント率が制限されています。
きさが min-speed-estimate をカウントすることによって位置を測定下の説明にフォーマットを示します。回る場合、速度出力はる場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定速度やその他の要因に応じて出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの力は無視されます。は 0KHz にな場合は、ハードウェアエンコーります。

encoder.N.velocity-rpm float out

1 分するあたパルスをカウントすることによって位置を測定りの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですスをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行されたパルスをカウントすることによって位置を測定単位での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じて。 便宜上がりエッジごとに増加します。、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ーの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じてをカウントすることによって位置を測定 60KHz 倍の速度で呼び出す必要があります。にスをカウントすることによって位置を測定
ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行したパルスをカウントすることによって位置を測定だけ頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのです。

encoder.N.x4−mode bit i/o

times-4 モードをカウントすることによって位置を測定有効にします。にします。 true（呼び出す必要があります）。デフォルトすることによって位置を測定）の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンターは直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定波形をデコードすることにより、実際のカウントを行の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です各
エッジをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定します（呼び出す必要があります）。フルサイクルごとに 4 カウントすることによって位置を測定）。 false の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定フルサイクルご
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とに 1 回る場合、速度出力はだけ頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのカウントすることによって位置を測定されます。 カウンターモードでは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですパラメーターは無視されます。されます。
encoder.N.latch−input bit in

encoder.N.latch−falling bit in (default: TRUE)

encoder.N.latch−rising bit in (default: TRUE)

encoder.N.counts−latched s32 out

encoder.N.position−latched float out

ラッチの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりとラッチの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。下の説明にフォーマットを示します。がりで示します。されるように、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ラッチ入力は無視されます。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッ
ジおよび/またパルスをカウントすることによって位置を測定は立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。下の説明にフォーマットを示します。がりエッジでカウントすることによって位置を測定ラッチと位置を測定ラッチをカウントすることによって位置を測定更新されます。します。

encoder.N.counter−mode bit rw

カウンターモードをカウントすることによって位置を測定有効にします。にします。 true の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンタはフェーズ B の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です値はをカウントすることによって位置を測定無視されます。して生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
フェーズ A 入力は無視されます。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です各立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定します。 これは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定単一チャネル（呼び出す必要があります）。非直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定）
センサーの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの力は無視されます。をカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定するの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですに役立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。ます。 false（呼び出す必要があります）。デフォルトすることによって位置を測定）の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定モードで
カウントすることによって位置を測定されます。 ncoder.N.capture-position。 tmax s32rw この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です関数は、モの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です実行にかかったパルスをカウントすることによって位置を測定
CPU サイクルの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です最大カウント率が制限されています。数は、モ。

PARAMETERS

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定コンポーネントすることによって位置を測定には HAL パラメータがありません。
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NAME

gladevcp − used by sample configs to deonstrate Glade Virtual_demo

SYNOPSIS

gladevcp_demo Control Panels

DESCRIPTION

gladevcp_demo はサンプルのサンプルのの GladeVCP ハンドラーですです
SEE ALSO

https://linuxcnc.org/docs/html/gui/gladevcp.html LinuxCNC(1)

LinuxCNC および HAL の詳細については、についてはサンプルの、LinuxCNC および HAL のユーですザーですマニュアルのを参照してく参照してくしてく
ださい。 / usr / share / doc / linuxcnc /にあります。

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。ではサンプルの不明です。です。
AUTHOR

この man ペーですジは、はサンプルの、LinuxCNC Enhanced MachineController プロジは、ェクトの一部としての一部としてとして AlexJoni

によって作成されました。されました。
REPORTING BUGS

バグをを参照してく alex_joniAT ユーですザーですに報告するする DOTsourceforge DOT net

COPYRIGHT

Copyright © 2006 Alex Joni.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITYor FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これはサンプルの自由ソフトウェアです。ソフトの一部としてウェアです。 コピーです条件については、ソースを参照してください。についてはサンプルの、ソーですスを参照してください。を参照してく参照してくしてください。 保証はありませはサンプルのありませ
ん。 商品性についても または特定の目的への適合性。についても またはサンプルの特定の目的への適合性。の目的への適合性。への適合性についても または特定の目的への適合性。。
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NAME

gmoccapy − TOUCHY LinuxCNC Graphical User Interface

SYNOPSIS

gmoccapy −ini INIFILE

DESCRIPTION

gmoccapy は、LinuxCNC のグラフィカルユーザーインターフェイス（グラフィカルユーザーインターフェイス（ GUI）ののグラフィカルユーザーインターフェイス（ 1 つです。通常通常、
runscript によって実行されます。実行されます。されます。通常

OPTIONS

INIFILE

SEE ALSO

LinuxCNC(1)

LinuxCNC および HAL のグラフィカルユーザーインターフェイス（詳細については、について実行されます。は、LinuxCNC および HAL のグラフィカルユーザーインターフェイス（ユーザーマニュアルを参照してく参照してくして実行されます。く
ださい。通常 / usr / share / doc / linuxcnc /にあります。通常

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。では不明です。です。通常
AUTHOR

このグラフィカルユーザーインターフェイス（ man ページは、は、LinuxCNC プロジは、ェクトの一部としてのグラフィカルユーザーインターフェイス（一部としてとして実行されます。 andypugh によって実行されます。作成されました。されました。通常
REPORTING BUGS

バグを参照してく alex_joniAT ユーザーに報告するする DOTsourceforge DOT net

COPYRIGHT

Copyright © 2006 Alex Joni.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITYor FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これは自由ソフトウェアです。ソフトの一部としてウェアです。通常 コピー条件については、ソースを参照してください。について実行されます。は、ソースを参照してく参照してくして実行されます。ください。通常 保証はありませはありませ
ん。通常 商品性についても または特定の目的への適合性。について実行されます。も または特定の目的への適合性。のグラフィカルユーザーインターフェイス（目的への適合性。へのグラフィカルユーザーインターフェイス（適合性についても または特定の目的への適合性。。通常

ini ファイルは、LinuxCNC 構成されました。のグラフィカルユーザーインターフェイス（主要部として分です。構成全体ではありません。です。通常構成されました。全体ではありません。ではありません。通常
それに付随する他のさまざまなファイルがあります（する他のさまざまなファイルがあります（のグラフィカルユーザーインターフェイス（さまざまなファイルがあります（ファイルがあります（NML ファイル、HAL ファイル、
TBL ファイル、VAR ファイル）の。通常しかし、それは 最も重要なのは、構成をまとめて保も重要なファイルがあります（のグラフィカルユーザーインターフェイス（は、構成されました。を参照してくまとめて実行されます。保
持するファイルだからです。調整できます多くのパラメータ自体がありますが、ロードするファイルだからです。通常調整できます多くのパラメータ自体がありますが、ロードできます多くのパラメータ自体がありますが、ロードくのグラフィカルユーザーインターフェイス（パラメータ自体ではありません。がありますが、ロード
して実行されます。使用する他のファイルもする他のさまざまなファイルがあります（のグラフィカルユーザーインターフェイス（ファイルも linuxcnc に指示します。します。通常
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NAME

gremlin_view − G-code graphical preview

SYNOPSIS

gremlin_view

DESCRIPTION

gremlin_view は、gremlinG コードのグラフィカルプレビュー用ののグラフィカルプレビュー用のグラフィカルプレビュー用ののグラフィカルプレビュー用の Python ラッパーです。
linuxcnc が実行されている場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム実行されている場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムされている場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムにスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムスタンドのグラフィカルプレビュー用のアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムを簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムにスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム埋め込むためのボタンを備えたグレムめ込むためのボタンを備えたグレム込むためのボタンを備えたグレムむため込むためのボタンを備えたグレムのグラフィカルプレビュー用のボタンを簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム備えたグレムえたグレム
リンのグラフィカルプレビュー用の PGremlinView デフォルトのボタン配置用にデフォルトののグラフィカルプレビュー用のボタン配置用のにスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムデフォルトのボタン配置用にデフォルトののグラフィカルプレビュー用の UI ファイル（gremlin_view.ui）がが実行されている場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム
提供されていますが、ユーザーが提供することもできます されていますが実行されている場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム、ユーザーが実行されている場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム提供されていますが、ユーザーが提供することもできます する場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムこともできます glade_file 引数を指定することにより、独を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム指定することにより、独する場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムことにスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムより、独
自のものにします。のグラフィカルプレビュー用のものグラフィカルプレビュー用のにスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムします。 次のオブジェクトは必須です。のグラフィカルプレビュー用のオブジェクトのボタン配置用にデフォルトのは必須です。です。
’gremlin_view_window’ toplevel window

’gremlin_view_hal_gremlin’ hal_gremlin

’gremlin_view_box’ hal_gremlin を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム含むむ HBox または VBox のグラフィカルプレビュー用のオプションのグラフィカルプレビュー用のラジオボタングループ
名：
’select_p_view’

’select_x_view’

’select_y_view’

’select_z_view’

’select_z2_view’ Optional Checkbuttons names:

’enable_dro’

’show_machine_speed

’show_distance_to_go’

’show_limits’

’show_extents’

’show_tool’

’show_metric’ 次のオブジェクトは必須です。のグラフィカルプレビュー用のボタンアクションにスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム対してコールバックが提供されますしてコールバックが実行されている場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム提供されていますが、ユーザーが提供することもできます されます
on_clear_live_plotter_clicked

on_enable_dro_clicked

on_zoomin_pressed

on_zoomout_pressed

on_pan_x_minus_pressed

on_pan_x_plus_pressed

on_pan_y_minus_pressed

on_pan_y_plus_pressed

on_show_tool_clicked

on_show_metric_clicked

on_show_extents_clicked

on_select_p_view_clicked

on_select_x_view_clicked
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on_select_y_view_clicked

on_select_z_view_clicked

on_select_z2_view_clicked

on_show_distance_to_go_clicked

on_show_machine_speed_clicked

on_show_limits_clicked

SEE ALSO

http://wiki.linuxcnc.org/cgi-bin/wiki.pl?Gremlin LinuxCNC(1)

LinuxCNC および HAL のグラフィカルプレビュー用の詳細については、にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムついては、LinuxCNC および HAL のグラフィカルプレビュー用のユーザーマニュアルを簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム参照してくしてく
ださい。 / usr / share / doc / linuxcnc /にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムあります。

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。では不明です。です。
AUTHOR

このグラフィカルプレビュー用の man ページは、LinuxCNC プロジェクトのボタン配置用にデフォルトののグラフィカルプレビュー用の一部としてとして andypugh にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムよって作成されました。されました。
REPORTING BUGS

バグを簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム alex_joniAT ユーザーにスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム報告するする場合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム DOTsourceforge DOT net

COPYRIGHT

Copyright © 2006 Alex Joni.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITYor FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これは自のものにします。由ソフトウェアです。ソフトのボタン配置用にデフォルトのウェアです。 コピー条件については、ソースを参照してください。にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムついては、ソースを簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム参照してくしてください。 保証はありませはありませ
ん。 商品性についても または特定の目的への適合性。にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレムついても または特定することにより、独のグラフィカルプレビュー用の目的への適合性。へのグラフィカルプレビュー用の適合にスタンドアロン機能を簡単に埋め込むためのボタンを備えたグレム性についても または特定の目的への適合性。。
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NAME

gs2_vfd − HAL userspace component for Automation Direct GS2 VFD’s

SYNOPSIS

gs2_vfd [OPTIONS]

DESCRIPTION

このマニュアルページでは、マニュアルページでは、では、gs2_vfd コンポーネントについて説明しています。について説明しています。説明しています。して説明しています。います。 このマニュアルページでは、コンポーネントについて説明しています。
は、modbus 接続を介してを介して介してして説明しています。 GS2 のマニュアルページでは、読み取りと書き込みを行います。み取りと書き込みを行います。取りと書き込みを行います。りと書き込みを行います。書き込みを行います。き込みを行います。込みを行います。み取りと書き込みを行います。を介して行います。います。
gs2_vfd は LinuxCNC で使用するためのものですするためのマニュアルページでは、ものマニュアルページでは、です

OPTIONS

−b, −−bits <n>

−d, −−device <path>

−v, −−verbose

−g, −−debug

−n, −−name <string>

−p, −−parity [even,odd,none]

−r, −−rate <n>

−s, −−stopbits [1,2]

−t, −−target <n>

−A, −−accel−seconds <n>

−D, −−decel−seconds <n>

（デフォルトについて説明しています。は 8）データビット数をデータビットについて説明しています。数をを介して<n>n>に設定します。します。n は 5 から 8 まででなければ
なりません。

（デフォルトについて説明しています。/ dev / ttyS0）データビット数を使用するためのものですするシリアルデバイスノードの名前を設定します。のマニュアルページでは、名前を設定します。を介して設定します。します。
詳細モードをオンにします。モードの名前を設定します。を介してオンにします。

デバッグメッセージでは、を介してオンにします。 シリアルエラーがある場合、これは煩わしいものわしいものマニュアルページでは、
になる可能性があることに注意してください。があること書き込みを行います。に注意してください。して説明しています。ください。 デバッグモードの名前を設定します。では、すべて説明しています。のマニュアルページでは、 modbus
メッセージでは、が端末にに 16 進数をで出力されます。されます。

（ デ フォ ル トについて説明しています。 gs2_vfd ）データビット数を HAL モ ジでは、ュ ール のマニュアルページでは、 名 前を設定します。 を介して 設 定します。 し ま す。  HAL comp 名 は
<n>string>に設定します。され、すべて説明しています。のマニュアルページでは、ピン名と書き込みを行います。パラメーター名は<n>string>で始まります。まります。

（デフォルトについて説明しています。は奇数を）データビット数をシリアルパリティを偶数、奇数、またはなしに設定します。を介して偶数を、奇数を、またはなしに設定します。します。
（デフォルトについて説明しています。は 38400）データビット数をボーレートについて説明しています。を介して<n>n>に設定します。します。 レートについて説明しています。が次のいずれでもなのマニュアルページでは、いずれでもな
い 場 合 は エ ラ ー で す ：
110、300、600、1200、2400、4800、9600、19200、38400、57600、115200

（デフォルトについて説明しています。 1）データビット数をシリアルストについて説明しています。ップビットについて説明しています。を介して 1 または 2 に設定します。します
（デフォルトについて説明しています。 1）データビット数をMODBUS ターゲットについて説明しています。（スレーブ）データビット数を番号を設定します。を介して設定します。します。 これは、で設定します。
したデバイス番号を設定します。と書き込みを行います。一致する必要があります する必要があります があります GS2。

（デフォルトについて説明しています。は 10.0）データビット数をスピンドの名前を設定します。ルを介して 0 から最大 RPM に加速する秒数する秒数を
（デフォルトについて説明しています。は 0.0）データビット数をスピンドの名前を設定します。ルを介して最大 RPM から 0 に減速する秒数する秒数を。0.0 に設定します。すると書き込みを行います。、
スピンドの名前を設定します。ルは制御された減速なしで惰走停止することができます。された減速する秒数なしで惰走停止することができます。すること書き込みを行います。ができ込みを行います。ます。
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−R, −−braking−resistor

PINS

<name>.DC−bus−volts (float, out)

from the VFD

<name>.at−speed (bit, out)

ドの名前を設定します。ライブがコマンドの名前を設定します。速する秒数度のときのマニュアルページでは、と書き込みを行います。き込みを行います。
<name>.err−reset (bit, in)

reset errors sent to VFD

<name>.firmware−revision (s32, out)

from the VFD

<name>.frequency−command (float, out)

from the VFD

<name>.frequency−out (float, out)

from the VFD

<name>.is−stopped (bit, out)

VFD が 0Hz 出力されます。を介して報告するときすると書き込みを行います。き込みを行います。
<name>.load−percentage (float, out)

from the VFD

<name>.motor−RPM (float, out)

from the VFD

<name>.output−current (float, out)

from the VFD

<name>.output−voltage (float, out)

from the VFD

<name>.power−factor (float, out)

from the VFD

<name>.scale−frequency (float, out)

from the VFD

<name>.speed−command (float, in)

RPM で VFD に送信される速度される速する秒数度のとき VFD で設定します。されて説明しています。いるモーター最大 RPM よりも速する秒数い速する秒数度のときを介して送
信される速度すると書き込みを行います。エラーになります

<name>.spindle−fwd (bit, in)

VFD に送信される速度される FWD のマニュアルページでは、場合は 1、REV のマニュアルページでは、場合は 0

<name>.spindle−on (bit, in)

VFD に送信される速度されるオンのマニュアルページでは、場合は 1、オフのマニュアルページでは、場合は 0、実行います。中のみオンのマニュアルページでは、み取りと書き込みを行います。オン
<name>.spindle−rev (bit, in)

このマニュアルページでは、引数をは、GS2 VFD に制動抵抗器が取り付けられている場合に使用する必要がありまが取りと書き込みを行います。り付けられている場合に使用する必要がありまけられて説明しています。いる場合に使用するためのものですする必要があります がありま
す（GS2 マニュアルのマニュアルページでは、付けられている場合に使用する必要がありま録 A を介して参照）データビット数を。  減速する秒数過電圧失速する秒数防止することができます。を介して無効にし（にし（ GS2
modbus パラメーター 6.05 を介して参照）データビット数を、モーターが高電圧を介して再生している状況でもして説明しています。いる状況でもでも VFD
がブレーキをかけ続けることができます。を介してかけ続を介してけること書き込みを行います。ができ込みを行います。ます。 再生している状況でも電圧は安全に制動抵抗器にダンプされまに制動抵抗器が取り付けられている場合に使用する必要がありまにダンプされま
す。
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オンのマニュアルページでは、場合は 1、オフのマニュアルページでは、場合は 0、実行います。中のみオンのマニュアルページでは、み取りと書き込みを行います。オン
<name>.status−1 (s32, out)

Drive Status of the VFD (see the GS2 manual)

<name>.status−2 (s32, out)

VFD のマニュアルページでは、ドの名前を設定します。ライブステータス（GS2 マニュアルを介して参照）データビット数を値は、オンになっているすべてのビッは、オンになって説明しています。いるすべて説明しています。のマニュアルページでは、ビッ
トについて説明しています。のマニュアルページでは、合計であることに注意してください。であること書き込みを行います。に注意してください。して説明しています。ください。 したがって説明しています。、ドの名前を設定します。ライブが実行います。モードの名前を設定します。にあること書き込みを行います。を介して
意してください。味するする 163 は、3（実行います。）データビット数を+ 32（シリアルによって説明しています。設定します。された周波数を）データビット数を+ 128（シリアル
によって説明しています。設定します。された操作）データビット数をのマニュアルページでは、合計であることに注意してください。です。

PARAMETERS

<name>.error−count (s32, RW)

<name>.loop−time (float, RW)

modbus がポーリングされる頻度のとき（デフォルトについて説明しています。は 0.1）データビット数を
<name>.nameplate−HZ (float, RW)

モーターのマニュアルページでは、銘板 Hz（デフォルトについて説明しています。は 60）データビット数を
<name>.nameplate−RPM (float, RW)

モーターのマニュアルページでは、銘板 RPM（デフォルトについて説明しています。は 1730）データビット数を
<name>.retval (s32, RW)

HAL のマニュアルページでは、エラーのマニュアルページでは、戻り値り値は、オンになっているすべてのビッ
<name>.tolerance (float, RW)

速する秒数度のとき許容差（デフォルトについて説明しています。は 0.01）データビット数を
<name>.ack−delay (s32, RW)

at-speed を介してチェックする前の読み取りする前を設定します。のマニュアルページでは、読み取りと書き込みを行います。み取りと書き込みを行います。取りと書き込みを行います。り/書き込みを行います。き込みを行います。込みを行います。み取りと書き込みを行います。サイクする前の読み取りル数を（デフォルトについて説明しています。は 2）データビット数を
SEE ALSO

GS2 Driver in the LinuxCNC documentation for a full description of the GS2 syntax

GS2 Examples in the LinuxCNC documentation for examples using the GS2 component

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。では不明しています。です。
AUTHOR

John Thornton

LICENSE

GPL
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NAME

gscreen − TOUCHY LinuxCNC Graphical User Interface

DESCRIPTION

gscreen は、LinuxCNC のグラフィカルユーザーインターフェイス（グラフィカルユーザーインターフェイス（ GUI）ののグラフィカルユーザーインターフェイス（ 1 つです。通常通常 、
runscript によって実行されます。実行されます。されます。通常

OPTIONS

INIFILE

SEE ALSO

LinuxCNC(1)

LinuxCNC および HAL のグラフィカルユーザーインターフェイス（詳細については、について実行されます。は、LinuxCNC および HAL のグラフィカルユーザーインターフェイス（ユーザーマニュアルを参照してく参照してくして実行されます。く
ださい。通常 / usr / share / doc / LinuxCNC /にあります。通常

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。では不明です。です。通常
AUTHOR

このグラフィカルユーザーインターフェイス（ man ページは、は、LinuxCNC プロジは、ェクトの一部としてのグラフィカルユーザーインターフェイス（一部としてとして実行されます。 andypugh によって実行されます。作成されました。されました。通常
REPORTING BUGS

https://github.com/LinuxCNC/linuxcnc/issues でバグを参照してく報告してくださいして実行されます。ください
COPYRIGHT

Copyright © 2020 andypugh.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これは自由ソフトウェアです。ソフトの一部としてウェアです。通常 コピー条件については、ソースを参照してください。について実行されます。は、ソースを参照してく参照してくして実行されます。ください。通常 保証はありませはありませ
ん。通常 商品性についても または特定の目的への適合性。について実行されます。も または特定の目的への適合性。のグラフィカルユーザーインターフェイス（目的への適合性。へのグラフィカルユーザーインターフェイス（適合性についても または特定の目的への適合性。。通常

ini ファイルは、LinuxCNC 構成されました。のグラフィカルユーザーインターフェイス（主要部として分です。構成全体ではありません。です。通常構成されました。全体ではありません。ではありません。通常
それに付随する他のさまざまなファイルがあります（する他のさまざまなファイルがあります（他のさまざまなファイルがあります（のグラフィカルユーザーインターフェイス（さまざまなファイルがあります（ファイルがあります（NML ファイル、HAL ファイル、
TBL ファイル、VAR ファイル）の。通常しかし、それは 最も重要なのは、構成をまとめて保も重要なファイルがあります（のグラフィカルユーザーインターフェイス（は、構成されました。を参照してくまとめて実行されます。保
持するファイルだからです。調整できます多くのパラメータ自体がありますが、ロードする他のさまざまなファイルがあります（ファイルだからです。通常調整できます多くのパラメータ自体がありますが、ロードできます多くのパラメータ自体がありますが、ロードくのグラフィカルユーザーインターフェイス（パラメータ自体ではありません。がありますが、ロード
して実行されます。使用する他のファイルもする他のさまざまなファイルがあります（他のさまざまなファイルがあります（のグラフィカルユーザーインターフェイス（ファイルも linuxcnc に指示します。します。通常
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NAME

halui − observe HAL pins and command LinuxCNC through NML

SYNOPSIS

halui [−ini <path-to-ini>]

DESCRIPTION

halui は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使スイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使してユーザーインターフェイスを構築するために使ユーザーインターフェイスを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使構築するために使するために使使
用してユーザーインターフェイスを構築するために使されます。 多数のピンをエクスポートし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使エクスポートし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。し、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使これらが変更されたときにそれに応じて動作します。変更されたときにそれに応じて動作します。されたとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使きに使それに使応じて動作します。じてユーザーインターフェイスを構築するために使動作します。します。

OPTIONS

−ini name

名前を構成ファイルとして使用します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使構成ファイルとして使用します。ファイルとして使用します。とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使します。 注：halui は ini で指定された指定されたされた nml ファイルとして使用します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使見つけつけ
る必要があります。通常、そのファイルはが変更されたときにそれに応じて動作します。あります。通常、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使そのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ファイルとして使用します。は ini とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使同じフォルダーにあるため、そのフォルダーじフォルとして使用します。ダーに使あるため、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使そのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使フォルとして使用します。ダー
から halui を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使実行するのが理にかなっています。するのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使が変更されたときにそれに応じて動作します。理にかなっています。に使かなってユーザーインターフェイスを構築するために使います。

USAGE

実行するのが理にかなっています。するとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使halui は多数のピンをエクスポートし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使エクスポートし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。します。 ユーザーはそれらを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使自分の物理的なノブとのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使物理にかなっています。的なノブとなノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使
スイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使 LED に使接続でき、変化に気づいたときにで指定されたき、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変化に気づいたときにに使気づいたときにづいたとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使きに使 halui が変更されたときにそれに応じて動作します。適切なイベントをトリガーします。 なイベントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使トし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。リガーします。 

halui は信号がデバウンスされることを想定しているため、必要に応じて（ノブの接触が悪い）、最が変更されたときにそれに応じて動作します。デバウンスされることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使想定されたしてユーザーインターフェイスを構築するために使いるため、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使必要があります。通常、そのファイルはに使応じて動作します。じてユーザーインターフェイスを構築するために使（ノブの接触が悪い）、最ノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使接触が悪い）、最が変更されたときにそれに応じて動作します。悪い）、最い）、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使最
初に物理ボタンをに使物理にかなっています。ボタンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使 HAL デバウンスフィルとして使用します。ターに使接続でき、変化に気づいたときにします。

PINS

abort

halui.abort bit in

ほとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使んどのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使エラーを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使クリアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使するためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
tool

halui.tool.length−offset.a float out

A 軸に現在適用されている工具長オフセットに使現在適用してユーザーインターフェイスを構築するために使されてユーザーインターフェイスを構築するために使いる工具長オフセットオフセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。
halui.tool.length−offset.b float out

B 軸に現在適用されている工具長オフセットに使現在適用してユーザーインターフェイスを構築するために使されてユーザーインターフェイスを構築するために使いる工具長オフセットオフセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。
halui.tool.length−offset.c float out

C 軸に現在適用されている工具長オフセットに使現在適用してユーザーインターフェイスを構築するために使されてユーザーインターフェイスを構築するために使いる工具長オフセットオフセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。
halui.tool.length−offset.u float out

U 軸に現在適用されている工具長オフセットに使現在適用してユーザーインターフェイスを構築するために使されてユーザーインターフェイスを構築するために使いる工具長オフセットオフセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。
halui.tool.length−offset.v float out

V 軸に現在適用されている工具長オフセットに使現在適用してユーザーインターフェイスを構築するために使されてユーザーインターフェイスを構築するために使いる工具長オフセットオフセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。
halui.tool.length−offset.w float out

W 軸に現在適用されている工具長オフセットに使現在適用してユーザーインターフェイスを構築するために使されてユーザーインターフェイスを構築するために使いる工具長オフセットオフセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。
halui.tool.length−offset.x float out

X 軸に現在適用されている工具長オフセットに使現在適用してユーザーインターフェイスを構築するために使されてユーザーインターフェイスを構築するために使いる工具長オフセットオフセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。
halui.tool.length−offset.y float out

Y 軸に現在適用されている工具長オフセットに使現在適用してユーザーインターフェイスを構築するために使されてユーザーインターフェイスを構築するために使いる工具長オフセットオフセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。
halui.tool.length−offset.z float out
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Z 軸に現在適用されている工具長オフセットに使現在適用してユーザーインターフェイスを構築するために使されてユーザーインターフェイスを構築するために使いる工具長オフセットオフセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。
halui.tool.diameter float out

現在のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使工具径、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使または工具が変更されたときにそれに応じて動作します。ロードされてユーザーインターフェイスを構築するために使いない場合はは 0

halui.tool.number u32 out

現在選択されているツールされてユーザーインターフェイスを構築するために使いるツールとして使用します。
spindle

halui.spindle.N.brake−is−on bit out

ブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使レーキがオンかどうかを示すステータスピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンかどうかを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.spindle.N.brake−off bit in

スピンドルとして使用します。ブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使レーキがオンかどうかを示すステータスピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使無効にするためのピンに使するためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.spindle.N.brake−on bit in

スピンドルとして使用します。ブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使レーキがオンかどうかを示すステータスピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使作します。動させるためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.spindle.N.decrease bit in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使現在のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使スピンドルとして使用します。速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。 100 低下します。します。
halui.spindle.N.forward bit in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使スピンドルとして使用します。が変更されたときにそれに応じて動作します。前を構成ファイルとして使用します。進しますします
halui.spindle.N.increase bit in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使現在のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使スピンドルとして使用します。速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。 100 増加します。します。
halui.spindle.N.is−on bit out

スピンドルとして使用します。が変更されたときにそれに応じて動作します。オンかどうかを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.spindle.N.reverse bit in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使スピンドルとして使用します。が変更されたときにそれに応じて動作します。逆になりますに使なります
halui.spindle.N.runs−backward bit out

スピンドルとして使用します。が変更されたときにそれに応じて動作します。逆になります回転しているかどうかを示すステータスピンしてユーザーインターフェイスを構築するために使いるかどうかを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.spindle.N.runs−forward bit out

スピンドルとして使用します。が変更されたときにそれに応じて動作します。前を構成ファイルとして使用します。進しますしてユーザーインターフェイスを構築するために使いるかどうかを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.spindle.N.start bit in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。スピンドルとして使用します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使開始しますします
halui.spindle.N.stop bit in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がで指定されたスピンドルとして使用します。が変更されたときにそれに応じて動作します。停止しますします
spindle override

halui.spindle.N.override.count−enable bit in (default: TRUE)

TRUE のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使カウントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。変更されたときにそれに応じて動作します。されたとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使きに使スピンドルとして使用します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使オーバーライドを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変更されたときにそれに応じて動作します。します。
halui.spindle.N.override.counts s32 in

カウントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 X スケールとして使用します。=スピンドルとして使用します。オーバーライドパーセンテージにより、現在のスピンドル速度が
halui.spindle.N.override.decrease bit in

SO を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使下します。げるためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最-=スケールとして使用します。）
halui.spindle.N.override.direct−value bit in

直接スピンドルとして使用します。オーバーライド値入力を有効にするピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使有効にするためのピンに使するピン
halui.spindle.N.override.increase bit in

SO を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使増やすためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最+ =スケールとして使用します。）
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halui.spindle.N.override.scale float in

SO のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使カウントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使スケールとして使用します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.spindle.N.override.value float out

現在のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使 OF 値
program

halui.program.block−delete.is−on bit out

ブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ロック削除がオンになっていることを示すステータスピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.program.block−delete.off bit in

ブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ロック削除がオンになっていることを示すステータスピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オフに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いる
halui.program.block−delete.on bit in

ブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ロック削除がオンになっていることを示すステータスピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いる
halui.program.is−idle bit out

プログラムが実行されていないことを示すステータスピンが変更されたときにそれに応じて動作します。実行するのが理にかなっています。されてユーザーインターフェイスを構築するために使いないことスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.program.is−paused bit out

プログラムが実行されていないことを示すステータスピンが変更されたときにそれに応じて動作します。一時停止しますしてユーザーインターフェイスを構築するために使いることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.program.is−running bit out

プログラムが実行されていないことを示すステータスピンが変更されたときにそれに応じて動作します。実行するのが理にかなっています。中であることを示すステータスピンで指定されたあることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.program.optional−stop.is−on bit out

オプショナルとして使用します。ストし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ップが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.program.optional−stop.off bit in

オプショナルとして使用します。ストし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ップが変更されたときにそれに応じて動作します。オフで指定されたあることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするピン
halui.program.optional−stop.on bit in

オプショナルとして使用します。ストし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ップが変更されたときにそれに応じて動作します。オンで指定されたあることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするピン
halui.program.pause bit in

プログラムが実行されていないことを示すステータスピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使一時停止しますするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.program.resume bit in

プログラムが実行されていないことを示すステータスピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使再開するためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.program.run bit in

プログラムが実行されていないことを示すステータスピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使実行するのが理にかなっています。するためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.program.step bit in

プログラムが実行されていないことを示すステータスピンに使ステップインするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.program.stop bit in

プログラムが実行されていないことを示すステータスピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使停止しますするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最注：このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンは halui.abort とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使同じフォルダーにあるため、そのフォルダーじことスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使行するのが理にかなっています。います）
mode

halui.mode.auto bit in

自動モードを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.mode.is−auto bit out

自動モードのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いる
halui.mode.is−joint bit out

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ジにより、現在のスピンドル速度がョグモードに使よるジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いる
halui.mode.is−manual bit out



HALUI (1)  HALUser Interface  HALUI (1)

手動モードのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いる
halui.mode.is−mdi bit out

mdi モードのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いる
halui.mode.is−teleop bit out

協調ジョグモードを示すピンがオンになっているジにより、現在のスピンドル速度がョグモードを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いる
halui.mode.joint bit in

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ジにより、現在のスピンドル速度がョグモードで指定されたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.mode.manual bit in

手動モードを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.mode.mdi bit in

mdi モードを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.mode.teleop bit in

協調ジョグモードを示すピンがオンになっているジにより、現在のスピンドル速度がョグモードを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
mdi (optional)

halui.mdi−command−XX bit in

halui looks for ini variables named [HALUI]MDI_COMMAND, and exports a pin for each 

command it finds. When the pin is driven TRUE, halui runs the specified MDI 

command. XX is a two digit number starting at 00. If no [HALUI]MDI_COMMAND 

variables are set in the ini file, no halui.mdi−command−XX pins will be exported by 

halui.

mist

halui.mist.is−on bit out

ミストし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使います
halui.mist.off bit in

ミストし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使止しますめるためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.mist.on bit in

ミストし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使開始しますするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
max−velocity

halui.max−velocity.count−enable bit in (default: TRUE)

True のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使halui.max-velocity.counts が変更されたときにそれに応じて動作します。変更されたときにそれに応じて動作します。されたとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使きのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使最大速度がを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変更されたときにそれに応じて動作します。します。
halui.max−velocity.counts s32 in

.count-enable が変更されたときにそれに応じて動作します。 True のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使halui はこのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変更されたときにそれに応じて動作します。に使応じて動作します。じてユーザーインターフェイスを構築するために使最大速度がを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変更されたときにそれに応じて動作します。します。通
常、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使halui は操作します。パネルとして使用します。またはジにより、現在のスピンドル速度がョグペンダントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使 MPG エンコーダーに使接続でき、変化に気づいたときにされます。
.count-enable が変更されたときにそれに応じて動作します。 False のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使halui はこのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使無視します。します。

halui.max−velocity.direct−value bit in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。 True のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使halui は最大速度がを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使直接（ノブの接触が悪い）、最.counts * .scale）に使命令します。します。 このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使
ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。 False のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使halui は相対的なノブとな方法で最大速度を指令します。最大速度を（で指定された最大速度がを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使指令します。します。最大速度がを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使（ノブの接触が悪い）、最.counts 

* .scale のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変更されたときにそれに応じて動作します。）に使等しい量だけ変更します。しい量だけ変更します。だけ変更されたときにそれに応じて動作します。します。
halui.max−velocity.increase bit in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ポジにより、現在のスピンドル速度がティブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使エッジにより、現在のスピンドル速度が（ノブの接触が悪い）、最False から True へのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使遷移）は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使.scale ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使値だけ最大速度が
を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使増加します。させます。 （ノブの接触が悪い）、最halui は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使.count-enable ピンとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使は関係なく、常にこのピンに応答するなく、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使常に使このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンに使応じて動作します。答するする
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ことスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使に使注意してください。）してユーザーインターフェイスを構築するために使ください。）
halui.max−velocity.decrease bit in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ポジにより、現在のスピンドル速度がティブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使エッジにより、現在のスピンドル速度が（ノブの接触が悪い）、最False から True へのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使遷移）は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使.scale ピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使値だけ最大速度が
を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使低下します。させます。 （ノブの接触が悪い）、最halui は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使.count-enable ピンとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使は関係なく、常にこのピンに応答するなく、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使常に使このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンに使応じて動作します。答するする
ことスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使に使注意してください。）してユーザーインターフェイスを構築するために使ください。）

halui.max−velocity.scale float in

このノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンは、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使最大速度がのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変化に気づいたときにのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使スケールとして使用します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制御します。します。 .counts のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使各単位の変更、およのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変更されたときにそれに応じて動作します。、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使およ
び.increase とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使.decrease のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使各正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使エッジにより、現在のスピンドル速度がは、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使最大速度がを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使.scale だけ変更されたときにそれに応じて動作します。します。 .scale ピ
ンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使単位の変更、およは、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使1 秒あたりのマシン単位です。あたりのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使マシン単位の変更、およで指定されたす。

halui.max−velocity.value float out

最大速度がのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使現在のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使値（ノブの接触が悪い）、最マシン単位の変更、およ/秒あたりのマシン単位です。）
machine

halui.machine.units−per−mm float out

inifile 設定されたに使応じて動作します。じた 1mm あたりのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使マシンユニットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最インチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使：1 / 25.4、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使mm：1）：
[TRAJ]LINEAR_UNITS

halui.machine.is−on bit out

機械のピンはオンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンはオン/オフで指定されたす
halui.machine.off bit in

機械のピンはオンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使オフに使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.machine.on bit in

設定された機用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンオン
lube

halui.lube.is−on bit out

潤滑油のピンがオンになっていますのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使います
halui.lube.off bit in

潤滑油のピンがオンになっていますを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使止しますめるためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.lube.on bit in

潤滑を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使開始しますするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
joint (N = joint number (0 ... num_joints−1))

halui.joint.N.select bit in

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使選択されているツールするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.joint.N.is−selected bit out

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N が変更されたときにそれに応じて動作します。選択されているツールされてユーザーインターフェイスを構築するために使いるステータスピン
halui.joint.N.has−fault bit out

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N に使障害があることを示すステータスピンが変更されたときにそれに応じて動作します。あることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.N.home bit in

ホーミングジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン N

halui.joint.N.is−homed bit out

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N が変更されたときにそれに応じて動作します。ホームが実行されていないことを示すステータスピンに使なったことスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.N.on−hard−max−limit bit out

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N が変更されたときにそれに応じて動作します。正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンに使あることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
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halui.joint.N.on−hard−min−limit bit out

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N が変更されたときにそれに応じて動作します。ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンに使あることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.N.on−soft−max−limit bit out

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N が変更されたときにそれに応じて動作します。正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ソフトし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンに使あることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.N.on−soft−min−limit bit out

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N が変更されたときにそれに応じて動作します。ソフトし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンに使あることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.N.override−limits bit out

ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンが変更されたときにそれに応じて動作します。一時的なノブとに使上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が書きされることを示すステータスピンきされることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.N.unhome bit in

ホーミング解除がオンになっていることを示すステータスピンジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン N

halui.joint.selected u32 out

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。番号がデバウンスされることを想定しているため、必要に応じて（ノブの接触が悪い）、最（ノブの接触が悪い）、最0 ... num_joints-1）
halui.joint.selected.has−fault bit out

ステータスピン選択されているツールジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。に使障害があることを示すステータスピンが変更されたときにそれに応じて動作します。あります
halui.joint.selected.home bit in

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ホーミングするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.joint.selected.is−homed bit out

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。ホームが実行されていないことを示すステータスピンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使いることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.selected.on−hard−max−limit bit out

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンに使あることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.selected.on−hard−min−limit bit out

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンに使あることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.selected.on−soft−max−limit bit out

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ソフトし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンに使あることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.selected.on−soft−min−limit bit out

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。ソフトし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンに使あることスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.selected.override−limits bit out

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使制限にあることを示すステータスピンが変更されたときにそれに応じて動作します。一時的なノブとに使上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が書きされることを示すステータスピンきされたことスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使示すステータスピンすステータスピン
halui.joint.selected.unhome bit in

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ホーミングを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使解除がオンになっていることを示すステータスピンするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
joint jogging (N = joint number (0 ... num_joints−1))

halui.joint.jog−deadband float in pin for setting jog analog deadband (jog analog inputs 

smaller/slower

これより（ノブの接触が悪い）、最絶対値で指定された）無視します。されます）
halui.joint.jog−speed float in

プラス/マイナスジにより、現在のスピンドル速度がョギングのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグ速度がを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン。
halui.joint.N.analog float in

フロートし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。値（ノブの接触が悪い）、最ジにより、現在のスピンドル速度がョイスティックなど）を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン。 通
常 0.0 から±1.0 のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使間に設定される値は、ジョグ速度の乗数として使用されます。に使設定されたされる値は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグ速度がのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使乗数のピンをエクスポートし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使されます。

halui.joint.N.increment float in

増分の物理的なノブとプラス/マイナスを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使する場合はのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグ増分の物理的なノブとを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
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halui.joint.N.increment−minus bit in

立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がは、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使増分の物理的なノブと量だけ変更します。だけ負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグします。
halui.joint.N.increment−plus bit in

立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がは、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使増分の物理的なノブと量だけ変更します。だけ正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグします。
halui.joint.N.minus bit in

halui.joint.jog-speed 速度がで指定された負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョギングするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.joint.N.plus bit in

halui.joint.jog-speed 速度がで指定された正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 N を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョギングするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.joint.selected.increment float in

増分の物理的なノブとプラス/マイナスを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使する場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグ増分の物理的なノブとを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピ
ン

halui.joint.selected.increment−minus bit in

立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。増分の物理的なノブと量だけ変更します。だけ負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグします。
halui.joint.selected.increment−plus bit in

立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。増分の物理的なノブと量だけ変更します。だけ正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグします。
halui.joint.selected.minus bit in

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使 halui.joint.jog-speed 速度がで指定された負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョギングするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.joint.selected.plus

選択されているツールしたジにより、現在のスピンドル速度がョイントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ビットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使 halui.joint.jog-speed 速度がで指定された正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
axis jogging (L = axis letter (xyzabcuvw)

halui.axis.jog−deadband float in

ジにより、現在のスピンドル速度がョグアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ナログ不感帯を設定するためのピン（これよりも小さいを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最これよりも小さい小さいさい/遅いジョグアナログ入力いジにより、現在のスピンドル速度がョグアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ナログ入力を有効にするピン
（ノブの接触が悪い）、最絶対値）は無視します。されます）

halui.axis.jog−speed float in

プラス/マイナスジにより、現在のスピンドル速度がョギングのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグ速度がを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン。
halui.axis.L.analog float in

フロートし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。値（ノブの接触が悪い）、最ジにより、現在のスピンドル速度がョイスティックなど）を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使してユーザーインターフェイスを構築するために使軸に現在適用されている工具長オフセット L を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン。 通常 0.0 か
ら±1.0 のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使間に設定される値は、ジョグ速度の乗数として使用されます。に使設定されたされる値は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグ速度がのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使乗数のピンをエクスポートし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使されます。

halui.axis.L.increment float in

増分の物理的なノブとプラス/マイナスを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使する場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使軸に現在適用されている工具長オフセット L のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグ増分の物理的なノブとを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.axis.L.increment−minus bit in

立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使軸に現在適用されている工具長オフセット L が変更されたときにそれに応じて動作します。増分の物理的なノブと量だけ変更します。だけ負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグします。
halui.axis.L.increment−plus bit in

立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使軸に現在適用されている工具長オフセット L が変更されたときにそれに応じて動作します。増分の物理的なノブと量だけ変更します。だけ正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグします。
halui.axis.L.minus bit in

halui.axis.jog-speed 速度がで指定された負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使軸に現在適用されている工具長オフセット L を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョギングするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.axis.L.plus bit in

halui.axis.jog-speed 速度がで指定された正のエッジは、最大速度を方向にジョグします。に使軸に現在適用されている工具長オフセット L を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョギングするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.axis.selected u32 out

選択されているツールした軸に現在適用されている工具長オフセット（ノブの接触が悪い）、最インデックス：0：x 1：y 2：z 3：a 4：b 5：cr 6：u 7：v 8：w）
halui.axis.selected.increment float in
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増分の物理的なノブとプラス/マイナスを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使使用してユーザーインターフェイスを構築するために使する場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使選択されているツールした軸に現在適用されている工具長オフセットのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ジにより、現在のスピンドル速度がョグ増分の物理的なノブとを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.axis.selected.increment−minus bit in

立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使選択されているツールした軸に現在適用されている工具長オフセットが変更されたときにそれに応じて動作します。増分の物理的なノブと量だけ変更します。だけ負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグします。
halui.axis.selected.increment−plus bit in

立ち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がち上がりエッジにより、現在のスピンドル速度が上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がが変更されたときにそれに応じて動作します。りエッジにより、現在のスピンドル速度がに使より、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使選択されているツールした軸に現在適用されている工具長オフセットが変更されたときにそれに応じて動作します。増分の物理的なノブと量だけ変更します。だけ正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグします。
halui.axis.selected.minus bit in

選択されているツールした軸に現在適用されている工具長オフセットを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使 halui.axis.jog-speed 速度がで指定された負の制限にあることを示すステータスピンのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.axis.selected.plus

選択されているツールした軸に現在適用されている工具長オフセットビットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使 halui.axis.jog-speed 速度がで指定された正のエッジは、最大速度をのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使方向にジョグします。に使ジにより、現在のスピンドル速度がョグするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
flood

halui.flood.is−on bit out

洪水用してユーザーインターフェイスを構築するために使のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピンが変更されたときにそれに応じて動作します。オンに使なってユーザーインターフェイスを構築するために使います
halui.flood.off bit in

洪水を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使止しますめるためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.flood.on bit in

洪水を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使開始しますするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
feed override

halui.feed−override.count−enable bit in (default: TRUE)

TRUE のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使カウントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。変更されたときにそれに応じて動作します。されたとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使きに使フィードのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使オーバーライドを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変更されたときにそれに応じて動作します。します。
halui.feed−override.counts s32 in

カウントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 X スケールとして使用します。=フィードオーバーライドパーセンテージにより、現在のスピンドル速度が
halui.feed−override.decrease bit in

FO を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使下します。げるためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最-=スケールとして使用します。）
halui.feed−override.direct−value bit in

直接値フィードオーバーライド入力を有効にするピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使有効にするためのピンに使するピン
halui.feed−override.increase bit in

FO を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使上がりエッジにより、現在のスピンドル速度がげるためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最+ =スケールとして使用します。）
halui.feed−override.scale float in

FO 変更されたときにそれに応じて動作します。時のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使目盛りを設定するためのピンりを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.feed−override.value float out

現在のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使フィードオーバーライド値
rapid override

halui.rapid−override.count−enable bit in (default: TRUE)

TRUE のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使場合は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使カウントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。が変更されたときにそれに応じて動作します。変更されたときにそれに応じて動作します。されたとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使きに使 RapidOverride を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変更されたときにそれに応じて動作します。します。
halui.rapid−override.counts s32 in

カウントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。 X スケールとして使用します。=高速オーバーライドパーセンテージにより、現在のスピンドル速度が
halui.rapid−override.decrease bit in

ラピッドオーバーライドを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使減らすためのピン（らすためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最-=スケールとして使用します。）
halui.rapid−override.direct−value bit in

直接値のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ラピッドオーバーライド入力を有効にするピンを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使有効にするためのピンに使するピン
halui.rapid−override.increase bit in
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ラピッドオーバーライドを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使増やすためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最+ =スケールとして使用します。）
halui.rapid−override.scale float in

ラピッドオーバーライドのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使変更されたときにそれに応じて動作します。時に使スケールとして使用します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン
halui.rapid−override.value float out

現在のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ラピッドオーバーライド値
estop

halui.estop.activate bit in

Estop を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使設定されたするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最LinuxCNC 内部）オン
halui.estop.is−activated bit out

Estop状態を表示するためのピン（を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使表示すステータスピンするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最LinuxCNC 内部）オン/オフ
halui.estop.reset bit in

Estop を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使リセットし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。するためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最LinuxCNC 内部）オフ
home

halui.home−all bit in

ホームが実行されていないことを示すステータスピンオールとして使用します。を使用してユーザーインターフェイスを構築するために使要があります。通常、そのファイルは求するためのピンがオフになっているするためのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ピン（ノブの接触が悪い）、最有効にするためのピンなホーミングシーケンスが変更されたときにそれに応じて動作します。指定されたされてユーザーインターフェイスを構築するために使いる場合はに使
のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使み使用可能）使用してユーザーインターフェイスを構築するために使可能）

SEE ALSO

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。で指定されたは不明です。で指定されたす。
AUTHOR

LinuxCNC プロジにより、現在のスピンドル速度がェクトし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。のノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使一部とスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使してユーザーインターフェイスを構築するために使 AlexJoni に使よってユーザーインターフェイスを構築するために使書きされることを示すステータスピンかれました。 ジにより、現在のスピンドル速度がョンソーントし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ンに使よってユーザーインターフェイスを構築するために使更されたときにそれに応じて動作します。
新されましたされました

REPORTING BUGS

バグを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使 alex_joniAT ユーザーに使報告するする DOTsourceforge DOT net

COPYRIGHT

Copyright © 2006 Alex Joni.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これは自由ソフトウェアです。ソフトし、これらが変更されたときにそれに応じて動作します。ウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使で指定されたす。 コピー条件については、ソースを参照してください。に使ついてユーザーインターフェイスを構築するために使は、ハードウェアのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使ソースを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使参照してください。してユーザーインターフェイスを構築するために使ください。 保証はありませはありませ
ん。 商品性や特定の目的への適合性についてもそうではありません。や特定されたのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使目的なノブとへのノブとスイッチを使用してユーザーインターフェイスを構築するために使適合は性や特定の目的への適合性についてもそうではありません。に使ついてユーザーインターフェイスを構築するために使も小さいそうで指定されたはありません。
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NAME

iocontrol − accepts NML I/O commands, interacts with HAL in userspace

SYNOPSIS

loadusr io [−ini inifile]

DESCRIPTION

これらのピンは、通常ピンは、通常は、通常通常$ LINUXCNC_HOME / bin / io にあるユーザースペースユーザースペース IO コンは、通常トローラーに
よって作成されます。作成されます。されます。

 信号はユーザースペースでオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まはユーザースペースでオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まオンは、通常とオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まり替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まえられます。厳密なタイミング要件がある場合、まなタイミング要件がある場合、まタイミンは、通常グ要件がある場合、ま要件がある場合、まが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まあるユーザースペース場合、通常ま
たは単により多くのにより替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま多くのくのピンは、通常 I / O が切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま必要なタイミング要件がある場合、ま場合は、通常代わりにわり替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まに motion（9）によって提供されるリアルタイム同によって作成されます。提供されるリアルタイム同されるユーザースペースリアルタイム同同
期 I / O のピンは、通常使用を検討してください。を検討してください。検討してください。して作成されます。ください。

絶対パスが指定されていない限り、パスが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま指定されていない限り、されて作成されます。いなタイミング要件がある場合、まい限り、り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま、通常inifile は halcmd が切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま実行されたディレクトリで検索されます。されたディレクトリでオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま検索されます。されます。
PINS

iocontrol.0.coolant−flood

(Bit, Out) TRUE フが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まラッドクーランは、通常トが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま要求されたときされたとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まき
iocontrol.0.coolant−mist

(Bit, Out) TRUE ミストクーランは、通常トが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま要求されたときされたとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まき
iocontrol.0.emc−enable−in

(Bit, In) 外部停止条件がある場合、まが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま存在する場合は、するユーザースペース場合は、通常FALSE でオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま駆動する必要があります。するユーザースペース必要が切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まあり替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まます。
iocontrol.0.lube

(Bit, Out) TRUE 潤滑油が要求されたとき。が切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま要求されたときされたとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まき。 このピンは、通常ピンは、通常は、通常コンは、通常トローラーが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま E-stop から出たた
とオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まき、通常および「LubeOn」コマンドがコントローラーに送信されたときにコマンは、通常ドが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まコンは、通常トローラーに送信されたとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まきに True に駆動する必要があります。されま
す。 コンは、通常トローラが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま E-stop に入るとき、および「るユーザースペースとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まき、通常および「Lube Off」コマンドがコントローラーに送信されたときにコマンは、通常ドが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まコンは、通常トローラに送
信されるユーザースペースとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま、通常False に駆動する必要があります。されます。

iocontrol.0.lube_level

(Bit, In) 潤滑タンは、通常クが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま空の場合はのピンは、通常場合は FALSE でオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま駆動する必要があります。するユーザースペース必要が切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まあり替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まます。
iocontrol.0.tool−change

(Bit, Out) TRUE 工具交換が要求されたときが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま要求されたときされたとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まき
iocontrol.0.tool−changed

(Bit, In) 工具交換が要求されたときが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま完了したら、したら、通常TRUE でオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま駆動する必要があります。するユーザースペース必要が切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まあり替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まます。
iocontrol.0.tool−number

(s32, Out) 現在する場合は、のピンは、通常工具番号はユーザースペースでオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま
iocontrol.0.tool−prep−number

(s32, Out) RS274NGCT ワードからのピンは、通常次のツールの番号のピンは、通常ツールのピンは、通常番号はユーザースペースでオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま
iocontrol.0.tool−prep−pocket

(s32, Out) これは、通常最新ののピンは、通常 T ワードによって作成されます。要求されたときされたツールのピンは、通常ポケット番号はユーザースペースでオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま（ツールスト
レージメカニズム同内の場所）です。のピンは、通常場所）によって提供されるリアルタイム同でオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ます。

iocontrol.0.tool−prepare

(Bit, Out) TRUE Tn ツールのピンは、通常準備が要求されたときが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま要求されたときされたとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まき
iocontrol.0.tool−prepared

(Bit, In) ツールのピンは、通常準備が要求されたときが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま完了したら、したら、通常TRUE を検討してください。駆動する必要があります。するユーザースペース必要が切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まあり替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まます。
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iocontrol.0.user−enable−out

(Bit, Out) FALSE 内の場所）です。部停止条件がある場合、まが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま存在する場合は、するユーザースペース場合
iocontrol.0.user−request−enable

(Bit, Out) TRUE ユーザーが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま estop のピンは、通常クリアを検討してください。要求されたときしたとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まき
PARAMETERS

iocontrol.0.tool−prep−index

（s32、通常RO）によって提供されるリアルタイム同最新ののピンは、通常 T ワードによって作成されます。要求されたときされた準備が要求されたとき済みツールのみツールのツールのピンは、通常 IO のピンは、通常内の場所）です。部配列インデックインは、通常デック
ス。 ツールが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま準備が要求されたときされて作成されます。いなタイミング要件がある場合、まい場合は 0。 ランは、通常ダム同ツールチェンは、通常ジャーマシンは、通常でオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まは、通常これは
ツールのピンは、通常ポケット番号はユーザースペースでオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、までオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ます（つまり替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま、通常tool-prep-pocket ピンは、通常とオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま同じでオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ます）によって提供されるリアルタイム同。非ランダムツーランは、通常ダム同ツー
ルチェンは、通常ジャーマシンは、通常でオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まは、通常これはツールテーブルのピンは、通常内の場所）です。部表現でオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まのピンは、通常ツールのピンは、通常位置に対応する小に対パスが指定されていない限り、応する小するユーザースペース小
さなタイミング要件がある場合、ま整数です。でオンとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ます。 このピンは、通常パラメータは、通常工具交換が要求されたときが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま成されます。功するとするユーザースペースとオフが切り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、ま 0 に戻ります（り替えられます。厳密なタイミング要件がある場合、まます（M6）によって提供されるリアルタイム同。

SEE ALSO

motion(9)
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NAME

linuxcnc − LinuxCNC (The Enhanced Machine Controller)

SYNOPSIS

linuxcnc [-v] [-d] [INIFILE]

DESCRIPTION

linuxcnc は、LinuxCNC（Enhanced Machine Controller）を起動するために使用されます。を起動するために使用されます。起動するために使用されます。するために使用されます。使用されます。されます。 リア
ルタイムシステムを起動するために使用されます。起動するために使用されます。し、 次に、いくつかのに使用されます。、いくつかの LinuxCNC コンポーネント（ IO、モーション 、
GUI、HAL など）を起動するために使用されます。を起動するために使用されます。初期化します。します。 最も重要なパラメータ はも重要なパラメータ は重要なパラメータ はなパラメータ は INIFILE で、実行する構成名を指定しまする構成名を指定しまを起動するために使用されます。指定しましま
す。 INIFILE が指定されていない場合、 指定しまされていない場合、 linuxcnc スクリプトは、1 つを起動するために使用されます。選択できるグラフィカルウィできるグラフィカルウィ
ザードを提供します。を起動するために使用されます。提供します。します。

OPTIONS

−v

-d

−l

INIFILE

少し冗長になります。し冗長になります。に使用されます。なります。 これに使用されます。より、スクリプトは動するために使用されます。作中に情報を出力します。に使用されます。情報を出力します。を起動するために使用されます。出力します。します。

たくさんのデバッグ情報を出力します。を起動するために使用されます。印刷します。します。 実行する構成名を指定しまされたすべてのコマンドを提供します。が指定されていない場合、 画面にエコーさに使用されます。エコーさ
れます。 このモードを提供します。は 何かが正常に機能していない場合に役立ちます。かが指定されていない場合、 正常に機能していない場合に役立ちます。に使用されます。機能していない場合に役立ちます。していない場合に使用されます。役立ちます。ちます。
プロンプトを起動するために使用されます。表示せずに、最後に使用したせずに使用されます。、最も重要なパラメータ は後に使用したに使用されます。使用されます。した INI ファイルを起動するために使用されます。使用されます。します。 これは多くの場くの場
合、ショートカットコマンドを提供します。に使用されます。適しています またはスタートアップアイテム。しています またはスタートアップアイテム。

ini ファイルは、LinuxCNC 構成の主要なパラメータ は部分です。構成全体ではありません。です。構成全体ではありません。ではありません。
それに使用されます。付随する他のさまざまなファイルがあります（する他のさまざまなファイルがあります（のさまざまなファイルが指定されていない場合、 あります（NML ファイル、HAL ファイル、
TBL ファイル、VAR ファイル）を起動するために使用されます。。しかし、それは 最も重要なパラメータ はも重要なパラメータ は重要なパラメータ はなのは、構成を起動するために使用されます。まとめて保
持するファイルだからです。調整できます多くのパラメータ自体がありますが、ロードするファイルだからです。調整できます多くのパラメータ自体がありますが、ロードできます多くの場くのパラメータ自体ではありません。が指定されていない場合、 ありますが指定されていない場合、 、ロードを提供します。
して使用されます。する他のさまざまなファイルがあります（のファイルも重要なパラメータ は linuxcnc に使用されます。指示せずに、最後に使用したします。
使用されます。する構成を起動するために使用されます。指定しまするに使用されます。は、いくつかの方法があります。が指定されていない場合、 あります。
ini への絶対パスを指定します。例：パスを起動するために使用されます。指定しまします。例：
linuxcnc /usr/local/linuxcnc/configs/sim/sim.ini

現在のディレクトリからの相対パスを指定します。例：のディレクトリからの相対パスを指定します。例：パスを起動するために使用されます。指定しまします。例：
linuxcnc configs/sim/sim.ini

それ以外の場合、の場合、INIFILE が指定されていない場合、 指定しまされていない場合、動するために使用されます。作は --enable-run-in-place を起動するために使用されます。
使用されます。して linuxcnc を起動するために使用されます。構成しました。も重要なパラメータ はしそうなら、linuxcnc 設定しまチューザーは ソース
ツリーの configs ディレクトリのみを起動するために使用されます。検索します。そうでない場合（またはパッケージします。そうでない場合（またはパッケージ
バージョンを起動するために使用されます。使用されます。している場合）を起動するために使用されます。 linuxcnc の）を起動するために使用されます。、それはいくつかのディレクトリを起動するために使用されます。検
索します。そうでない場合（またはパッケージするかも重要なパラメータ はしれません。構成チューザーは現在のディレクトリからの相対パスを指定します。例：、検索します。そうでない場合（またはパッケージするように使用されます。設定しまされています
path：
˜/linuxcnc/configs:/home/buildslave/emc2-buildbot/buster-rtpreempt-
amd64/docs/build/configs
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EXAMPLES

Linuxcnc

linuxcnc configs/sim/sim.ini

linuxcnc /etc/linuxcnc/sample-configs/stepper/stepper_mm.ini

SEE ALSO

halcmd(1)

LinuxCNC および HAL の詳細については、に使用されます。ついては、LinuxCNC および HAL のユーザーマニュアルを起動するために使用されます。参照してくしてく
ださい。 / usr / share / doc / linuxcnc /に使用されます。あります。

HISTORY

BUGS

現時点では不明です。では不明です。です。
AUTHOR

この man ページは、LinuxCNC Enhanced MachineController プロジェクトの一部として AlexJoni

に使用されます。よって作成されました。
REPORTING BUGS

バグを起動するために使用されます。 alex_joniAT ユーザーに使用されます。報を出力します。告するする DOTsourceforge DOT net

COPYRIGHT

Copyright © 2006 Alex Joni.

This is free software; see the source for copying conditions. There is NO warranty; not even for 

MERCHANTABILITYor FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE.

これは自由ソフトウェアです。ソフトウェアです。 コピー条件については、ソースを参照してください。に使用されます。ついては、ソースを起動するために使用されます。参照してくしてください。 保証はありませはありませ
ん。 商品性についても または特定の目的への適合性。に使用されます。ついても重要なパラメータ は または特定しまの目的への適合性。への適しています またはスタートアップアイテム。合性についても または特定の目的への適合性。。
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NAME

milltask − Userspace task controller for LinuxCNC

SYNOPSIS

milltask is an internal process of LinuxCNC. It is generally not invoked directly but by an inifile 

setting:

[TASK]TASK=milltask. milltask プロセスは、以下にリストされ、は、以下にリストされ、以下にリストされ、にリストされ、リスは、以下にリストされ、トされ、され、以下にリストされ、inihal ユーザーコンポーネントされ、が
所有するする ini。* hal ピンを作成します。作成します。します。 これらのピンは、ピンは、以下にリストされ、LinuxCnC のピンは、実行中に変更され、通常はにリストされ、変更され、通常はされ、以下にリストされ、通常はは
inifile で指定される値を変更できます。指定される値を変更できます。される値を変更できます。を作成します。変更され、通常はで指定される値を変更できます。きます。

DESCRIPTION

初期ピンはすべてのタスクサイクルでサンプリングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドピンはすべてのピンは、タスは、以下にリストされ、クサイクルでサンプリングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドで指定される値を変更できます。サンプリングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドされますが、以下にリストされ、それらのピンは、値を変更できます。のピンは、影響を受けるコマンドを作成します。受けるコマンドけるコマンド
は通常は、以下にリストされ、コマンドが処理されるときに存在する値を使用します。されるときにリストされ、存在する値を使用します。する値を変更できます。を作成します。使用します。します。 このピンは、ようなコマンドには、インターコマンドにリストされ、は、以下にリストされ、インター
プリターにリストされ、よって処理されるときに存在する値を使用します。されるすべてのピンは、コード（Gcode プログされますが、それらの値の影響を受けるコマンドラムおよびおよび MDI コマンド）およびおよび GUI

にリストされ、よって発行される NML ジョギングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドコマンド（halui を作成します。含む）が含まれます。む）およびが含む）が含まれます。まれます。 ホイールでサンプリングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドジョギングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドは
リアルでサンプリングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドタイムおよびモーションモジュールでサンプリングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドにリストされ、実装されているため、変更された値がモーションモジュールにされているため、以下にリストされ、変更され、通常はされた値を変更できます。がモーションモジュールでサンプリングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドにリストされ、
伝播されるとすぐに、初期ピンの変更（されるとすぐにリストされ、、以下にリストされ、初期ピンはすべてのタスクサイクルでサンプリングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドピンのピンは、変更され、通常は（ini。*。max_velocity、以下にリストされ、ini。*。max_acceleration なコマンドには、インターど）および
が受けるコマンドけ入れられます。れられます。

PINS

Per-joint pins (N == joint number)

ini.N.backlash

[JOINT_N] BACKLASH のピンは、調整が可能が可能
ini.N.ferror

[JOINT_N] FERROR のピンは、調整が可能が可能
ini.N.min_ferror

　[JOINT_N] MIN_FERROR のピンは、調整が可能が可能
ini.N.min_limit

[JOINT_N] MIN_LIMIT のピンは、調整が可能が可能
ini.N.max_limit

[JOINT_N] MAX_LIMIT のピンは、調整が可能が可能
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ini.N.max_velocity

[JOINT_N] MAX_VELOCITY のピンは、調整が可能が可能
ini.N.max_acceleration

[JOINT_N] MAX_ACCELERATION のピンは、調整が可能が可能
ini.N.home

[JOINT_N] HOME のピンは、調整が可能が可能
ini.N.home_offset

[JOINT_N] HOME_OFFSET のピンは、調整が可能が可能
ini.N.home_offset

[JOINT_N] HOME_SEQUENCE のピンは、調整が可能が可能
Per-axis pins (L == axis letter)

ini.L.min_limit

[AXIS_L] MIN_LIMIT のピンは、調整が可能が可能
ini.L.max_limit

[AXIS_L] MAX_LIMIT のピンは、調整が可能が可能
ini.L.max_velocity

[AXIS_L] MAX_VELOCITY のピンは、調整が可能が可能
ini.L.max_acceleration

[AXIS_L] MAX_ACCELERATION のピンは、調整が可能が可能
Global pins

ini.traj_default_acceleration

[TRAJ] DEFAULT_ACCELERATION のピンは、調整が可能が可能
ini.traj_default_velocity

[TRAJ] DEFAULT_VELOCITY のピンは、調整が可能が可能
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ini.traj_max_acceleration

[TRAJ] MAX_ACCELERATION のピンは、調整が可能が可能
motion.motion−enabled OUT BIT

ini.traj_max_velocity

[TRAJ] MAX_VELOCITY のピンは、調整が可能が可能
Global pins (arc_blend trajectory planner)

ini.traj_arc_blend_enable

[TRAJ] ARC_BLEND_ENABLE のピンは、調整が可能が可能
ini.traj_arc_blend_fallback_enable

[TRAJ] ARC_BLEND_FALLBACK_ENABLE のピンは、調整が可能が可能
ni.traj_arc_blend_gap_cycles

[TRAJ] ARC_OPTIMIZATION_DEPTH のピンは、調整が可能を作成します。可能にリストされ、します
ini.traj_arc_blend_optimization_depth

[TRAJ] ARC_BLEND_GAP_CYCLES のピンは、調整が可能が可能
ini.traj_arc_blend_ramp_freq

[TRAJ] ARC_BLEND_RAMP_FREQ のピンは、調整が可能を作成します。可能にリストされ、します
NOTES

inihal ピンは、以下にリストされ、milltask が開始されるまで作成されないため、されるまで指定される値を変更できます。作成します。されなコマンドには、インターいため、以下にリストされ、inifile [HAL] HALFILE アイテムおよびで指定される値を変更できます。指
定される値を変更できます。されたハーフイルでサンプリングされますが、それらの値の影響を受けるコマンドにリストされ、リンクまたは設定される値を変更できます。することはで指定される値を変更できます。きません。 inihal ピン値を変更できます。は、以下にリストされ、[APPLICATION] 

APP アイテムおよびまたは[HAL] POSTGUI_HALFILE を作成します。サポートされ、する GUI で指定される値を変更できます。指定される値を変更できます。された独立したした halcmd

プログされますが、それらの値の影響を受けるコマンドラムおよびにリストされ、よって変更され、通常はで指定される値を変更できます。きます。
inifile は、以下にリストされ、inihal ピン設定される値を変更できます。にリストされ、よって変更され、通常はされた値を変更できます。で指定される値を変更できます。自動的に更新されませんが、にリストされ、更され、通常は新されませんが、されませんが、以下にリストされ、[HAL] 

POSTGUI_HALFILE を作成します。使用します。する場合は、キャリブレーションプログラム（は、以下にリストされ、キャリブレーションプログされますが、それらの値の影響を受けるコマンドラムおよび（emccalib.tcl）およびを作成します。使用します。し
て更され、通常は新されませんが、で指定される値を変更できます。きます。
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NAME

motion − accepts NML motion commands, interacts with HAL in realtime

SYNOPSIS

loadrt motmod [base_period_nsec=period] [base_thread_fp=0 or 1] 

[servo_period_nsec=period][traj_period_nsec=period] [num_joints=[1-9]] [num_dio=[1-

64]] [num_aio=[1-64]] [num_spindles=[1-8]] [unlock_joints_mask=jointmask]

次の項目の制限は、コンパイル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。項目の制限は、コンパイル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。制限は、コンパイル時の設定です。は、コンパイル時の設定です。コンパイル時の設定です。時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。設定です。です。
Number of joints available (num_joints) is set by EMCMOT_MAX_JOINTS.

Maximum number of digital inputs (num_dio) is set by EMCMOT_MAX_DIO.

Maximum number of analog inputs (num_aio) is set by EMCMOT_MAX_AIO.

Maximum number of spindles (num_spindles) is set by EMCMOT_MAX_SPINDLES

DESCRIPTION

デフォル時の設定です。トでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。では、コンパイル時の設定です。ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。は浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。サポートでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。していません。 ソフトでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ウェアステッピ
ング、コンパイル時の設定です。ソフトでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ウェアエンコーダカウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。、コンパイル時の設定です。およびソフトウェアソフトでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ウェア pwm は浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。使用しません。しません。
base_thread_fp をサポートしていません。使用しません。して、コンパイル時の設定です。ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。有効にすることができます（たとえにすることができます（たとえ
ば、コンパイル時の設定です。ブラシレス DC モーター制御の場合）。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合）。
　これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンとパラメーターは、コンパイル時の設定です。リアル時の設定です。タイム motmod モジュール時の設定です。によって作成されます。されます。 こ
の項目の制限は、コンパイル時の設定です。モジュール時の設定です。は、コンパイル時の設定です。LinuxCNC の項目の制限は、コンパイル時の設定です。モーションプランナーに HAL インターフェースをサポートしていません。提供します。します。 基本
的に、に、コンパイル時の設定です。motmod はウェイポイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。リストでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。取り込んで、モータードライブに供給されるジョインり込んで、モータードライブに供給されるジョイン込んで、モータードライブに供給されるジョインんで、コンパイル時の設定です。モータードは浮動小数点をサポートしていません。ライブに供します。給されるジョインされるジョイン
トでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。にブレンドは浮動小数点をサポートしていません。された制約制限は、コンパイル時の設定です。付きストリームを生成します。きストでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。リームをサポートしていません。生成されます。します。
　オプションで、コンパイル時の設定です。デジタル時の設定です。 I / O の項目の制限は、コンパイル時の設定です。数は num_dio で設定です。されます。 アナログ I / O の項目の制限は、コンパイル時の設定です。数は num_aio

で設定です。されます。デフォル時の設定です。トでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。はそれぞれ 4 です。
　「joint」または「または「axis」または「で始まるピン名は、モーションコントローラ機能によって読み取られ、まるピン名は、モーションコントローラ機能によって読み取られ、は、コンパイル時の設定です。モーションコントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ローラ機能によって読み取られ、によって読み取られ、み取られ、取り込んで、モータードライブに供給されるジョインられ、コンパイル時の設定です。
更新されます。されます。

MOTION PINS

motion-command-handler.time OUT S32

モーションモジュール時の設定です。 motion-command-handler の項目の制限は、コンパイル時の設定です。時の設定です。間（CPU クロック単位）
motion-controller.time OUT S32

モーションモジュール時の設定です。モーションコントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ローラの項目の制限は、コンパイル時の設定です。時の設定です。間（CPU クロック単位）
motion.adaptive−feed IN FLOAT
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　M52 P1 でアダプティブフィードは浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。有効にすることができます（たとえにすると、コンパイル時の設定です。指令速度にこの値が乗算されます。このにこの項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。このが乗算されます。このされます。この項目の制限は、コンパイル時の設定です。
効にすることができます（たとえ果は、は、コンパイル時の設定です。NML レベル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。フィードは浮動小数点をサポートしていません。オーバーライドは浮動小数点をサポートしていません。値が乗算されます。このと motion.feed-hold で乗算されます。このされます。 負のの項目の制限は、コンパイル時の設定です。
値が乗算されます。このは有効にすることができます（たとえであり込んで、モータードライブに供給されるジョイン、コンパイル時の設定です。G コードは浮動小数点をサポートしていません。パスをサポートしていません。逆に実行します。に実行します。します。

motion.analog−in−NN IN FLOAT

これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンは、コンパイル時の設定です。M66Enn の項目の制限は、コンパイル時の設定です。入力待機モードは浮動小数点をサポートしていません。で使用しません。されます。
motion.analog−out−NN OUT FLOAT

これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンは M67-68 で使用しません。されます。
motion.coord−error OUT BIT

ソフトでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。制限は、コンパイル時の設定です。をサポートしていません。超えるなど、モーションでエラーが発生した場合はえるなど、コンパイル時の設定です。モーションでエラーが発生した場合は TRUE

motion.coord−mode OUT BIT

モーションが「テレオプモードは浮動小数点をサポートしていません。」または「ではなく「協調モード」の場合はモードは浮動小数点をサポートしていません。」または「の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合は TRUE

motion.current−vel OUT FLOAT

現在のデカルト速度の項目の制限は、コンパイル時の設定です。デカル時の設定です。トでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。速度にこの値が乗算されます。この
motion.digital−in−NN IN BIT

これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンは、コンパイル時の設定です。M66Pnn 入力待機モードは浮動小数点をサポートしていません。で使用しません。されます。
motion.digital−out−NN OUT BIT

これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンは、コンパイル時の設定です。M62〜M65 ワードは浮動小数点をサポートしていません。によって制御の場合）。されます。
motion.distance−to−go OUT FLOAT

現在のデカルト速度の項目の制限は、コンパイル時の設定です。移動で残っている距離っている距離
motion.enable IN BIT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ビットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。が FALSE に駆動されると、コンパイル時の設定です。モーションが停止し、マシンは「マシンオフ」状態になし、コンパイル時の設定です。マシンは「マシンオフ」または「状態になにな
り込んで、モータードライブに供給されるジョイン、コンパイル時の設定です。オペレーターにメッセージが表示されます。されます。 通常の動作の場合、このビットをの項目の制限は、コンパイル時の設定です。動作の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ビットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。 TRUE に駆
動します。

motion.eoffset-active OUT BIT

外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。がアクティブ（ゼロ以外）であることをサポートしていません。示されます。します
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motion.eoffset-limited OUT BIT

外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。あるモーションがソフトでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。制限は、コンパイル時の設定です。制約（[AXIS_L] MIN_LIMITAXIS_L] MIN_LIMIT、コンパイル時の設定です。MAX_LIMIT）に
よって制限は、コンパイル時の設定です。されたことをサポートしていません。示されます。します。

motion.feed−hold IN BIT

M53 P1 で送り停止制御が有効になっていて、このビットがり込んで、モータードライブに供給されるジョイン停止し、マシンは「マシンオフ」状態にな制御の場合）。が有効にすることができます（たとえになっていて、コンパイル時の設定です。この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ビットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。が TRUE の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。送り停止制御が有効になっていて、このビットがり込んで、モータードライブに供給されるジョイン速度にこの値が乗算されます。このは 0 に設
定です。されます。
注：フィードホールドは、ジョグではなく、フィードは浮動小数点をサポートしていません。ホール時の設定です。ドは浮動小数点をサポートしていません。は、コンパイル時の設定です。ジョグではなく、コンパイル時の設定です。gcode コマンドは浮動小数点をサポートしていません。に適用しません。されます。

motion.feed−inhibit IN BIT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンが TRUE の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。gcode コマンドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。マシンモーションは禁止し、マシンは「マシンオフ」状態になされます。
この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンが TRUE になったときに機械が主軸同期移動を実行している場合、主軸同期動作は終が主軸同期移動をサポートしていません。実行します。している場合、コンパイル時の設定です。主軸同期動作は終
了し、それ以降の移動は禁止されます（これは、機械、工具、またはワークの損傷を防ぐためし、コンパイル時の設定です。それ以降の移動は禁止されます（これは、機械、工具、またはワークの損傷を防ぐための項目の制限は、コンパイル時の設定です。移動は禁止し、マシンは「マシンオフ」状態になされます（これは、コンパイル時の設定です。機械が主軸同期移動を実行している場合、主軸同期動作は終、コンパイル時の設定です。工具、コンパイル時の設定です。またはワークの項目の制限は、コンパイル時の設定です。損傷を防ぐためをサポートしていません。防ぐためぐため
です）。
この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンが TRUE になったときにマシンが（スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。同期されていない）移動の項目の制限は、コンパイル時の設定です。途中にあるにある
場合、コンパイル時の設定です。マシンは最大許容加速速度にこの値が乗算されます。こので停止し、マシンは「マシンオフ」状態になするまで減速します。
この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンが FALSE になると、コンパイル時の設定です。モーションが再開されます。されます。
注：フィードホールドは、ジョグではなく、feed-inhibit は、コンパイル時の設定です。ジョグではなく、コンパイル時の設定です。gcode コマンドは浮動小数点をサポートしていません。に適用しません。されます。

motion.homing−inhibit IN BIT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ビットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。が TRUE の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ホーミング移動（「ホームオール時の設定です。」または「をサポートしていません。含む）の開始はむ）の項目の制限は、コンパイル時の設定です。開されます。始まるピン名は、モーションコントローラ機能によって読み取られ、は
許可されず、エラーが報告されます。されず、コンパイル時の設定です。エラーが報告されます。されます。 デフォル時の設定です。トでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。では、コンパイル時の設定です。モーションが有効にすることができます（たとえになっている場合は
常の動作の場合、このビットをに、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。モードは浮動小数点をサポートしていません。でホーミングが許可されず、エラーが報告されます。されます。

motion.in−position OUT BIT

マシンが所定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。にある場合（つまり込んで、モータードライブに供給されるジョイン、コンパイル時の設定です。現在のデカルト速度コマンドは浮動小数点をサポートしていません。位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。に向かって移動していない場合）かって移動していない場合）
は TRUE。

motion.motion−enabled OUT BIT

motion.motion−type OUT S32

これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。このは、コンパイル時の設定です。src / emc / nml_intf /motion_types.h からの項目の制限は、コンパイル時の設定です。もの項目の制限は、コンパイル時の設定です。です。
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0: Idle (no motion)

1: Traverse

2: Linear feed

3: Arc feed

4: Tool change

5: Probing

6: Rotary unlock for traverse

motion.on−soft−limit OUT BIT

motion.probe−input IN BIT

G38.n は、コンパイル時の設定です。この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンの項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。このをサポートしていません。使用しません。して、コンパイル時の設定です。プローブがいつ接触したかを判断します。したかをサポートしていません。判断します。します。 プローブ接点をサポートしていません。
が閉じている（接触している）場合はじている（接触したかを判断します。している）場合は TRUE、コンパイル時の設定です。プローブ接点をサポートしていません。が開されます。いている場合は FALSE。

motion.program−line OUT S32

実行します。中にあるの項目の制限は、コンパイル時の設定です。現在のデカルト速度の項目の制限は、コンパイル時の設定です。プログラム行します。。 実行します。されていない場合、コンパイル時の設定です。またはシングル時の設定です。ステップ中にあるに行します。間でゼ
ロ。

motion.requested−vel OUT FLOAT

現在のデカルト速度要求されている速度（ユーザー単位されている速度にこの値が乗算されます。この（ユーザー単位/秒）。 この項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。このは、コンパイル時の設定です。G コードは浮動小数点をサポートしていません。ファイル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。 F ワードは浮動小数点をサポートしていません。設定です。で
あり込んで、モータードライブに供給されるジョイン、コンパイル時の設定です。マシンの項目の制限は、コンパイル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。このと加速の項目の制限は、コンパイル時の設定です。制限は、コンパイル時の設定です。に対応するために削減される可能性があります。するために削減される可されず、エラーが報告されます。能によって読み取られ、性があります。があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます。 この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンの項目の制限は、コンパイル時の設定です。
値が乗算されます。このは、コンパイル時の設定です。フィードは浮動小数点をサポートしていません。オーバーライドは浮動小数点をサポートしていません。またはその項目の制限は、コンパイル時の設定です。他の調整を反映していません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。調モード」の場合は整を反映していません。をサポートしていません。反映していません。していません。

motion.servo.last−period OUT U32

サーボスレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。呼び出し間のびソフトウェア出し間のし間の項目の制限は、コンパイル時の設定です。 CPU クロックの項目の制限は、コンパイル時の設定です。数。 通常の動作の場合、このビットを、コンパイル時の設定です。この項目の制限は、コンパイル時の設定です。数値が乗算されます。このをサポートしていません。 CPU 速度にこの値が乗算されます。こので割ると、時ると、コンパイル時の設定です。時の設定です。
間が秒単位で示されます。され、コンパイル時の設定です。リアル時の設定です。タイムモーションコントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ローラーがタイミング制約をサポートしていません。満たしていたしてい
るかどうかをサポートしていません。判断します。するために使用しません。できます。

motion.teleop−mode OUT BIT

モーションモードは浮動小数点をサポートしていません。は teleop です（軸座標ジョギングが利用可能）。ジョギングが利用しません。可されず、エラーが報告されます。能によって読み取られ、）。
motion.tooloffset.L OUT FLOAT

各軸の項目の制限は、コンパイル時の設定です。現在のデカルト速度の項目の制限は、コンパイル時の設定です。工具オフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。（L は軸の項目の制限は、コンパイル時の設定です。文字、コンパイル時の設定です。次の項目の制限は、コンパイル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。いずれか：フィードホールドは、ジョグではなく、x y z a b c u v w）
motion.tp−reverse OUT BIT

軌道計画が逆になります（逆実行）が逆に実行します。になり込んで、モータードライブに供給されるジョインます（逆に実行します。実行します。）
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AXIS PINS

(L is the axis letter, one of: x y z a b c u v w)

axis.L.eoffset OUT FLOAT

現在のデカルト速度の項目の制限は、コンパイル時の設定です。外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。。
axis.L.eoffset-clear IN BIT

外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。要求されている速度（ユーザー単位の項目の制限は、コンパイル時の設定です。クリア
axis.L.eoffset-counts IN S32

外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。入力をサポートしていません。カウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。します。 eoffset-counts は内部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますレジスタに転送り停止制御が有効になっていて、このビットがされます。 
適用しません。される外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。は、コンパイル時の設定です。レジスタカウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。と eoffset-scale 値が乗算されます。このの項目の制限は、コンパイル時の設定です。積です。です。 レジスタは、コンパイル時の設定です。
マシンの項目の制限は、コンパイル時の設定です。起動ごとにゼロにリセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。されます。 外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。がアクティブな状態になでマシンの項目の制限は、コンパイル時の設定です。
電源がオフになっている場合は、再起動する前にがオフになっている場合は、コンパイル時の設定です。再起動する前にに eoffset-counts ピンをサポートしていません。ゼロに設定です。する必要が
あり込んで、モータードライブに供給されるジョインます。

axis.L.eoffset-enable IN BIT

外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。有効にすることができます（たとえにします（[AXIS_L] MIN_LIMITAXIS_L] OFFSET_AV_RATIO の項目の制限は、コンパイル時の設定です。 ini ファイル時の設定です。設定です。も必要で
す）

axis.L.eoffset-request OUT FLOAT

要求されている速度（ユーザー単位された外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。デバッグピン。
axis.L.eoffset-scale IN FLOAT

外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。スケール時の設定です。。
axis.L.jog−accel−fraction IN FLOAT

ホイール時の設定です。ジョギングの項目の制限は、コンパイル時の設定です。加速度にこの値が乗算されます。このをサポートしていません。、コンパイル時の設定です。軸の項目の制限は、コンパイル時の設定です。 inimax_acceleration の項目の制限は、コンパイル時の設定です。一部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますに設定です。します。 1 より込んで、モータードライブに供給されるジョイン大き
い値が乗算されます。このまたは 0 より込んで、モータードライブに供給されるジョイン小さい値が乗算されます。このは無視されます。されます。

axis.L.jog−counts IN S32

物理的に、なジョグホイール時の設定です。をサポートしていません。使用しません。するには、コンパイル時の設定です。外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますエンコーダの項目の制限は、コンパイル時の設定です。「カウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。」または「ピンに接続します。します。
axis.L.jog−enable IN BIT
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TRUE の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合（およびソフトウェア手動モードは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合）、コンパイル時の設定です。「ジョグカウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。」または「をサポートしていません。変更するとモーションが発
生します。 false の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。「jog-counts」または「は無視されます。されます。

axis.L.jog−scale IN FLOAT

「ジョグカウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。」または「の項目の制限は、コンパイル時の設定です。カウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ごとに移動距離をサポートしていません。機械が主軸同期移動を実行している場合、主軸同期動作は終単位で設定です。します。
axis.L.jog−vel−mode IN BIT

FALSE（デフォル時の設定です。トでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。）の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。ジョグホイール時の設定です。は位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。モードは浮動小数点をサポートしていません。で動作します。 軸は、コンパイル時の設定です。所要時の設定です。間に
関係なく、カウントごとに正確にジョグスケールの単位で移動します。なく、コンパイル時の設定です。カウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ごとに正確にジョグスケールの単位で移動します。にジョグスケール時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。単位で移動します。 TRUE の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。ホイー
ル時の設定です。は速度にこの値が乗算されます。このモードは浮動小数点をサポートしていません。で動作します。つまり込んで、モータードライブに供給されるジョイン、コンパイル時の設定です。コマンドは浮動小数点をサポートしていません。されたモーションが完了し、それ以降の移動は禁止されます（これは、機械、工具、またはワークの損傷を防ぐためしていない場合でも、コンパイル時の設定です。
ホイール時の設定です。が停止し、マシンは「マシンオフ」状態になするとモーションが停止し、マシンは「マシンオフ」状態になします。

axis.L.kb−jog−active OUT BIT

（無料プランナー軸ジョギングアクティブ（キーボードまたはハルイ））プランナー軸ジョギングアクティブ（キーボードは浮動小数点をサポートしていません。またはハル時の設定です。イ））
axis.L.pos−cmd OUT FLOAT

軸が指示されます。した位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。。 軸とモーターの項目の制限は、コンパイル時の設定です。座標ジョギングが利用可能）。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。間には、コンパイル時の設定です。バックラッシュ補正、コンパイル時の設定です。ねじ誤差補正、コンパイル時の設定です。ホー
ムオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。などの項目の制限は、コンパイル時の設定です。オフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。がいくつかある場合があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます。 外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。は個別に報告に報告されます。
されます（axis.L.eoffset）。

axis.L.teleop−pos−cmd OUT FLOAT

axis.L.teleop−tp−enable OUT BIT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。軸で「テレオププランナー」または「が有効にすることができます（たとえになっている場合は TRUE

axis.L.teleop−vel−cmd OUT FLOAT

軸の項目の制限は、コンパイル時の設定です。指令速度にこの値が乗算されます。この
axis.L.teleop−vel−lim OUT FLOAT

レオププランナーの項目の制限は、コンパイル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。この制限は、コンパイル時の設定です。
axis.L.wheel−jog−active OUT BIT

JOINT PINS

N はジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。番号（0 ... num_joints-1））
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（注：フィードホールドは、ジョグではなく、（DEBUG）とマークされたピンはデバッグ支援として機能し、いつでも変更または削除として機能によって読み取られ、し、コンパイル時の設定です。いつでも変更または削除
される可されず、エラーが報告されます。能によって読み取られ、性があります。があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます。）

joint.N.joint−acc−cmd OUT FLOAT (DEBUG)

関節の命令された加速の項目の制限は、コンパイル時の設定です。命令された加速
joint.N.active OUT BIT (DEBUG)

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。がアクティブな場合は TRUE

joint.N.amp−enable−out OUT BIT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。アンプをサポートしていません。有効にすることができます（たとえにする必要がある場合は TRUE

joint.N.amp−fault−in IN BIT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。アンプで外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示します障害が検出された場合は、が検出し間のされた場合は、コンパイル時の設定です。TRUE で駆動する必要があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます
joint.N.backlash−corr OUT FLOAT (DEBUG)

バックラッシュまたはねじ補正の項目の制限は、コンパイル時の設定です。生の項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。この
joint.N.backlash−filt OUT FLOAT (DEBUG)

バックラッシュまたはねじ補正の項目の制限は、コンパイル時の設定です。フィル時の設定です。ター値が乗算されます。この（モーション制限は、コンパイル時の設定です。をサポートしていません。尊重）
joint.N.backlash−vel OUT FLOAT (DEBUG)

バックラッシュまたはねじ補正速度にこの値が乗算されます。この
joint.N.coarse−pos−cmd OUT FLOAT (DEBUG)

joint.N.error OUT BIT (DEBUG)

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。でリミットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。スイッチが閉じるなどのエラーが発生した場合はが閉じている（接触している）場合はじるなどの項目の制限は、コンパイル時の設定です。エラーが発生した場合は TRUE

joint.N.f−error OUT FLOAT (DEBUG)

実際の次のエラーの項目の制限は、コンパイル時の設定です。次の項目の制限は、コンパイル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。エラー
joint.N.f−error−lim OUT FLOAT (DEBUG)

次の項目の制限は、コンパイル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。エラー制限は、コンパイル時の設定です。
joint.N.f−errored OUT BIT (DEBUG)
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この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。が次の項目の制限は、コンパイル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。エラー制限は、コンパイル時の設定です。をサポートしていません。超えるなど、モーションでエラーが発生した場合はえた場合は TRUE

joint.N.faulted OUT BIT (DEBUG)

joint.N.free−pos−cmd OUT FLOAT (DEBUG)

「フリープランナー」または「はこの項目の制限は、コンパイル時の設定です。関節の命令された加速の項目の制限は、コンパイル時の設定です。位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。をサポートしていません。命じました。
joint.N.free−tp−enable OUT BIT (DEBUG)

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。で「フリープランナー」または「が有効にすることができます（たとえになっている場合は TRUE

joint.N.free−vel−lim OUT FLOAT (DEBUG)

フリープランナーの項目の制限は、コンパイル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。この制限は、コンパイル時の設定です。
joint.N.home−state OUT S32 (DEBUG)

ホーミングステートでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。マシンの項目の制限は、コンパイル時の設定です。状態にな
joint.N.home−sw−in IN BIT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。ホームスイッチが閉じるなどのエラーが発生した場合はが閉じている（接触している）場合はじている場合は、コンパイル時の設定です。TRUE で駆動する必要があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます
joint.N.homed OUT BIT (DEBUG)

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。がホームになっている場合は TRUE

joint.N.homing OUT BIT

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。が現在のデカルト速度ホーミングしている場合は TRUE

joint.N.in−position OUT BIT (DEBUG)

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。が「フリープランナー」または「をサポートしていません。使用しません。していて停止し、マシンは「マシンオフ」状態になした場合は TRUE

joint.N.index−enable IO BIT

インデックスパル時の設定です。スへの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ホーミングをサポートしていません。可されず、エラーが報告されます。能によって読み取られ、にするには、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。エンコーダの項目の制限は、コンパイル時の設定です。インデック
スイネーブル時の設定です。ピンに接続します。する必要があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます

joint.N.is−unlocked IN BIT

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。がロック解除されていることをサポートしていません。示されます。します（JOINT UNLOCK PINS をサポートしていません。参照）。
joint.N.jog−accel−fraction IN FLOAT
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ホイール時の設定です。ジョギングの項目の制限は、コンパイル時の設定です。加速度にこの値が乗算されます。このをサポートしていません。、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。 inimax_acceleration の項目の制限は、コンパイル時の設定です。一部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますに設定です。します。 1
より込んで、モータードライブに供給されるジョイン大きい値が乗算されます。このまたは 0 より込んで、モータードライブに供給されるジョイン小さい値が乗算されます。このは無視されます。されます。

joint.N.jog−counts IN S32

物理的に、なジョグホイール時の設定です。をサポートしていません。使用しません。するには、コンパイル時の設定です。外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示しますエンコーダの項目の制限は、コンパイル時の設定です。「カウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。」または「ピンに接続します。します。
joint.N.jog−enable IN BIT

TRUE の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合（およびソフトウェア手動モードは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合）、コンパイル時の設定です。「ジョグカウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。」または「をサポートしていません。変更するとモーションが発
生します。 false の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。「jog-counts」または「は無視されます。されます。

joint.N.jog−scale IN FLOAT

「ジョグカウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。」または「の項目の制限は、コンパイル時の設定です。カウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ごとに移動距離をサポートしていません。機械が主軸同期移動を実行している場合、主軸同期動作は終単位で設定です。します。
joint.N.jog−vel−mode IN BIT

FALSE（デフォル時の設定です。トでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。）の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。ジョグホイール時の設定です。は位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。モードは浮動小数点をサポートしていません。で動作します。 ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。は、コンパイル時の設定です。所
要時の設定です。間に関係なく、カウントごとに正確にジョグスケールの単位で移動します。なく、コンパイル時の設定です。カウントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ごとに正確にジョグスケールの単位で移動します。にジョグスケール時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。単位をサポートしていません。移動します。 TRUE の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。
ホイール時の設定です。は速度にこの値が乗算されます。このモードは浮動小数点をサポートしていません。で動作します。つまり込んで、モータードライブに供給されるジョイン、コンパイル時の設定です。コマンドは浮動小数点をサポートしていません。されたモーションが完了し、それ以降の移動は禁止されます（これは、機械、工具、またはワークの損傷を防ぐためしていない場
合でも、コンパイル時の設定です。ホイール時の設定です。が停止し、マシンは「マシンオフ」状態になするとモーションが停止し、マシンは「マシンオフ」状態になします。

joint.N.kb−jog−active OUT BIT (DEBUG)

（無料プランナー軸ジョギングアクティブ（キーボードまたはハルイ））プランナージョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ジョギングアクティブ（キーボードは浮動小数点をサポートしていません。またはハル時の設定です。イ））
joint.N.motor−offset OUT FLOAT (DEBUG)

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。がホームになっているときに確にジョグスケールの単位で移動します。立されるジョイントモーターオフセット。されるジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。モーターオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。。
joint.N.motor−pos−cmd OUT FLOAT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。コマンドは浮動小数点をサポートしていません。位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。。
joint.N.motor−pos−fb IN FLOAT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。実際の次のエラーの項目の制限は、コンパイル時の設定です。位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。。
joint.N.neg−hard−limit OUT BIT (DEBUG)

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。負のの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ハードは浮動小数点をサポートしていません。制限は、コンパイル時の設定です。
joint.N.neg−lim−sw−in IN BIT
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この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。負のの項目の制限は、コンパイル時の設定です。リミットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。スイッチが閉じるなどのエラーが発生した場合はが作動した場合は、コンパイル時の設定です。TRUE で駆動する必要があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます。
joint.N.pos−cmd OUT FLOAT

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。（モーターではなく）の項目の制限は、コンパイル時の設定です。コマンドは浮動小数点をサポートしていません。位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。。 ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。座標ジョギングが利用可能）。とモーター座標ジョギングが利用可能）。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。間には、コンパイル時の設定です。
バックラッシュ補正、コンパイル時の設定です。ねじエラー補正、コンパイル時の設定です。ホームオフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。などの項目の制限は、コンパイル時の設定です。オフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。がいくつかある場
合があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます。

joint.N.pos−fb OUT FLOAT

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。フィードは浮動小数点をサポートしていません。バック位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。。 この項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。このは、コンパイル時の設定です。実際の次のエラーの項目の制限は、コンパイル時の設定です。モーター位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。からジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。オフセットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。
引いたものから計算されます。いたもの項目の制限は、コンパイル時の設定です。から計算されます。このされます。 機械が主軸同期移動を実行している場合、主軸同期動作は終の項目の制限は、コンパイル時の設定です。視されます。覚化に役立ちます。に役立されるジョイントモーターオフセット。ちます。

joint.N.pos−hard−limit OUT BIT (DEBUG)

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。正の項目の制限は、コンパイル時の設定です。ハードは浮動小数点をサポートしていません。制限は、コンパイル時の設定です。
joint.N.pos−lim−sw−in IN BIT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。正の項目の制限は、コンパイル時の設定です。リミットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。スイッチが閉じるなどのエラーが発生した場合はが作動した場合は、コンパイル時の設定です。TRUE で駆動する必要があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます。
joint.N.unlock OUT BIT

軸がロックされたジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。（通常の動作の場合、このビットをはロータリー）であり込んで、モータードライブに供給されるジョイン、コンパイル時の設定です。移動がコマンドは浮動小数点をサポートしていません。されている場合は
TRUE（JOINT UNLOCK PINS をサポートしていません。参照）。

joint.N.joint−vel−cmd OUT FLOAT (DEBUG)

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。指令速度にこの値が乗算されます。この
joint.N.wheel−jog−active OUT BIT (DEBUG)

JOINT UNLOCK PINS

ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。ロック解除に使用しません。されるジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ピン（joint.N.unlock、コンパイル時の設定です。joint.N.is-unlocked）は、コンパイル時の設定です。
motmod の項目の制限は、コンパイル時の設定です。 unlock_joints_mask = jointmask パラメーターに従って作成されます。って作成されます。されます。 これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピ
ンは、コンパイル時の設定です。インデクサー（通常の動作の場合、このビットをはロータリージョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。）をサポートしていません。ロックするために必要になる場合があり込んで、モータードライブに供給されるジョインま
す。
ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。マスクビットでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。は次の項目の制限は、コンパイル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。とおり込んで、モータードライブに供給されるジョインです：フィードホールドは、ジョグではなく、（lsb）0：フィードホールドは、ジョグではなく、joint0、コンパイル時の設定です。1：フィードホールドは、ジョグではなく、joint1、コンパイル時の設定です。2：フィードホールドは、ジョグではなく、joint2、コンパイル時の設定です。..。
例：フィードホールドは、ジョグではなく、loadrt motmod ... unlock_joints_mask = 0x38 は、コンパイル時の設定です。ジョイントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。ロック解除ピンをサポートしていません。作成されます。し
ます 3,4,5
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SPINDLE PINS

（M はスピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。番号（0 ... num_spindles-1））
spindle.M.amp−fault−in IN BIT

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。アンプで外部オフセットがアクティブ（ゼロ以外）であることを示します障害が検出された場合は、が検出し間のされた場合は、コンパイル時の設定です。TRUE で駆動する必要があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます
spindle.M.at−speed IN BIT

次の項目の制限は、コンパイル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。条件下では、このピンがでは、コンパイル時の設定です。この項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピンが TRUE になるまでモーションが一時の設定です。停止し、マシンは「マシンオフ」状態になします。各スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。
開されます。始まるピン名は、モーションコントローラ機能によって読み取られ、または速度にこの値が乗算されます。この変更後の最初の送りの移動前。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。最初の送りの移動前。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。送り停止制御が有効になっていて、このビットがり込んで、モータードライブに供給されるジョインの項目の制限は、コンパイル時の設定です。移動前に。 スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。同期移動の項目の制限は、コンパイル時の設定です。すべての項目の制限は、コンパイル時の設定です。チが閉じるなどのエラーが発生した場合はェーンの項目の制限は、コンパイル時の設定です。開されます。始まるピン名は、モーションコントローラ機能によって読み取られ、
前に。 CSS モードは浮動小数点をサポートしていません。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。すべての項目の制限は、コンパイル時の設定です。高速->フィードは浮動小数点をサポートしていません。遷移で。

spindle.M.brake OUT BIT

スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。ブレーキをサポートしていません。かける必要がある場合は TRUE

spindle.M.forward OUT BIT

スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。が前に方に回転する必要がある場合はに回転する必要がある場合は TRUE

spindle.M.index−enable I/O BIT

スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。同期移動をサポートしていません。正しく動作させるには、コンパイル時の設定です。この項目の制限は、コンパイル時の設定です。信号をサポートしていません。スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。エンコーダの項目の制限は、コンパイル時の設定です。インデック
スイネーブル時の設定です。ピンにフックする必要があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます。

spindle.M.inhibit IN BIT

TRUE の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。このは 0 に設定です。およびソフトウェア保持されます。されます。
spindle.M.is−oriented IN BIT

スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。方に回転する必要がある場合は向かって移動していない場合）の項目の制限は、コンパイル時の設定です。確にジョグスケールの単位で移動します。認ピン。ピン。 オリエントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。サイクル時の設定です。をサポートしていません。完了し、それ以降の移動は禁止されます（これは、機械、工具、またはワークの損傷を防ぐためします。 主軸方に回転する必要がある場合は向かって移動していない場合）がアサートでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。されたと
きに主軸方に回転する必要がある場合は向かって移動していない場合）が真の場合、主軸方向ピンがクリアされ、主軸ロックピンがアサートされます。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。場合、コンパイル時の設定です。主軸方に回転する必要がある場合は向かって移動していない場合）ピンがクリアされ、コンパイル時の設定です。主軸ロックピンがアサートでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。されます。 
また、コンパイル時の設定です。スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。ブレーキピンがアサートでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。されます。

spindle.M.locked OUT BIT

スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。は完全なピンを方向付けます。なピンをサポートしていません。方に回転する必要がある場合は向かって移動していない場合）付きストリームを生成します。けます。 M3、コンパイル時の設定です。M4、コンパイル時の設定です。M5 の項目の制限は、コンパイル時の設定です。いずれかによってクリアされます。
spindle.M.on OUT BIT

スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。が回転する必要がある場合は TRUE
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spindle.M.orient OUT BIT

スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。オリエントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。サイクル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。開されます。始まるピン名は、モーションコントローラ機能によって読み取られ、をサポートしていません。示されます。します。 M19 によって設定です。されます。 
M3、コンパイル時の設定です。M4、コンパイル時の設定です。M5 の項目の制限は、コンパイル時の設定です。いずれかによってクリアされます。
スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。オリエントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。が true の項目の制限は、コンパイル時の設定です。ときにスピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。オリエントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。フォール時の設定です。トでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。がゼロでない場合、コンパイル時の設定です。
M19 コマンドは浮動小数点をサポートしていません。はエラーメッセージで失敗します。します。

spindle.M.orient−angle OUT FLOAT

M19 に必要なスピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。向かって移動していない場合）き。 M19R ワードは浮動小数点をサポートしていません。パラメータの項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。このと[AXIS_L] MIN_LIMITRS274NGC] 

ORIENT_OFFSETini パラメータの項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。この。
spindle.M.orient−fault IN S32

オリエントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。サイクル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。故障コードは浮動小数点をサポートしていません。入力。 ゼロ以外の項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。このをサポートしていません。指定です。すると、コンパイル時の設定です。オリエントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。サイクル時の設定です。が中にある
止し、マシンは「マシンオフ」状態になされます。

spindle.M.orient−mode OUT BIT

必要なスピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。回転モードは浮動小数点をサポートしていません。。 M19P パラメータワードは浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。反映していません。します。
spindle.M.reverse OUT BIT

スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。が後の最初の送りの移動前。方に回転する必要がある場合はに回転する必要がある場合は TRUE

spindle.M.revs IN FLOAT

主軸同期移動をサポートしていません。正しく動作させるには、コンパイル時の設定です。この項目の制限は、コンパイル時の設定です。信号をサポートしていません。主軸エンコーダの項目の制限は、コンパイル時の設定です。位置の適切にブレンドされた制約制限付きストリームを生成します。ピンに接続します。する必要
があり込んで、モータードライブに供給されるジョインます。

spindle.M.speed−cmd−rps FLOAT OUT

毎秒回転数の項目の制限は、コンパイル時の設定です。単位での項目の制限は、コンパイル時の設定です。指令スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。この
spindle.M.speed−in IN FLOAT

1 秒あたり込んで、モータードライブに供給されるジョインの項目の制限は、コンパイル時の設定です。回転数で表した実際の次のエラーの項目の制限は、コンパイル時の設定です。スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。このフィードは浮動小数点をサポートしていません。バック。 G96（一定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。表面速度にこの値が乗算されます。この）
およびソフトウェア G95（1回転あたり込んで、モータードライブに供給されるジョインの項目の制限は、コンパイル時の設定です。送り停止制御が有効になっていて、このビットがり込んで、モータードライブに供給されるジョイン）モードは浮動小数点をサポートしていません。に使用しません。されます。

spindle.M.speed−out OUT FLOAT

1分あたりの回転数での望ましいスピンドル速度あたり込んで、モータードライブに供給されるジョインの項目の制限は、コンパイル時の設定です。回転数での項目の制限は、コンパイル時の設定です。望ましいスピンドル速度ましいスピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。この
spindle.M.speed−out−abs OUT FLOAT
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1分あたりの回転数での望ましいスピンドル速度あたり込んで、モータードライブに供給されるジョインの項目の制限は、コンパイル時の設定です。回転数で表した望ましいスピンドル速度ましいスピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。この。スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。方に回転する必要がある場合は向かって移動していない場合）に関係なく、カウントごとに正確にジョグスケールの単位で移動します。なく常の動作の場合、このビットをに正です。
spindle.M.speed−out−rps OUT FLOAT

1 秒あたり込んで、モータードライブに供給されるジョインの項目の制限は、コンパイル時の設定です。回転数で表した望ましいスピンドル速度ましいスピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。この
spindle.M.speed−out−rps−abs OUT FLOAT

スピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。の項目の制限は、コンパイル時の設定です。方に回転する必要がある場合は向かって移動していない場合）に関係なく、カウントごとに正確にジョグスケールの単位で移動します。なく常の動作の場合、このビットをに正の項目の制限は、コンパイル時の設定です。、コンパイル時の設定です。1 秒あたり込んで、モータードライブに供給されるジョインの項目の制限は、コンパイル時の設定です。回転数で表した望ましいスピンドル速度ましいスピンドは浮動小数点をサポートしていません。ル時の設定です。速度にこの値が乗算されます。この。
MOTION PARAMETERS

パラメータの項目の制限は、コンパイル時の設定です。多くはデバッグの補助として機能し、いつでも変更または削除される可能性がありまくはデバッグの項目の制限は、コンパイル時の設定です。補助として機能し、いつでも変更または削除される可能性がありまとして機能によって読み取られ、し、コンパイル時の設定です。いつでも変更または削除される可されず、エラーが報告されます。能によって読み取られ、性があります。があり込んで、モータードライブに供給されるジョインま
す。
motion−command−handler.tmax RW S32

これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。 HAL関数の項目の制限は、コンパイル時の設定です。実行します。時の設定です。間に関する情報をサポートしていません。 CPU クロックで表示されます。します
motion−command−handler.tmax−increased RO S32

motion−controller.tmax RW S32

これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。 HAL関数の項目の制限は、コンパイル時の設定です。実行します。時の設定です。間に関する情報をサポートしていません。 CPU クロックで表示されます。します
motion−controller.tmax−increased RO BIT

motion.debug−*

これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。値が乗算されます。このは、コンパイル時の設定です。デバッグの項目の制限は、コンパイル時の設定です。目の制限は、コンパイル時の設定です。的に、で使用しません。されます。
FUNCTIONS

通常の動作の場合、このビットを、コンパイル時の設定です。これらの項目の制限は、コンパイル時の設定です。機能によって読み取られ、は両方に回転する必要がある場合はとも、コンパイル時の設定です。示されます。されている順序でサーボスレッドに追加されます。でサーボスレッドは浮動小数点をサポートしていません。に追加されます。
motion−command−handler

ユーザースペースからの項目の制限は、コンパイル時の設定です。モーションコマンドは浮動小数点をサポートしていません。をサポートしていません。処理します。 motion-command-handler とい
う名は、モーションコントローラ機能によって読み取られ、前にの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピン。 時の設定です。間とパラメータ motion-command-handler.tmax、コンパイル時の設定です。tmax-increased がこ
の項目の制限は、コンパイル時の設定です。関数用しません。に作成されます。されます。

motion−controller

LinuxCNC モーションコントでは、ベーススレッドは浮動小数点をサポートしていません。ローラーをサポートしていません。実行します。します。motion-controller.time という名は、モーションコントローラ機能によって読み取られ、前にの項目の制限は、コンパイル時の設定です。ピ
ンと motion-controller.tmax、コンパイル時の設定です。tmax-increased パラメーターがこの項目の制限は、コンパイル時の設定です。関数用しません。に作成されます。されます。
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BUGS

この項目の制限は、コンパイル時の設定です。マニュアル時の設定です。ページは不完全なピンを方向付けます。です
（DEBUG）で分あたりの回転数での望ましいスピンドル速度類されたピンの識別は疑わしいです。されたピンの項目の制限は、コンパイル時の設定です。識別に報告は疑わしいです。わしいです。

SEE ALSO

iocontrol(1), milltask(1)
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NAME

pid − proportional/integral/derivative controller

SYNOPSIS

loadrt pid [num_chan=num | names=name1[,name2...]] [debug=dbg]

DESCRIPTION

pidは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例フィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例を制御するために使用される、古典的な比例制御するために使用される、古典的な比例するために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例される、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例古典的な比例な比例比例 /積分/

微分コントローラーです。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 サーボモーターおよびそのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例他の閉ループアプリケーション用。 のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例閉ループアプリケーション用。 ループを制御するために使用される、古典的な比例アプを制御するために使用される、古典的な比例リケーション用される、古典的な比例。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 pidは最大
16個のコントローラーをサポートします。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例コントローラーを制御するために使用される、古典的な比例サポートします。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 実際にロードされる数は、モジュールがロードされるときに使用される、古典的な比例ロードされる数は、モジュールがロードされるときは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例モジュールがロードされるときロードされるとき
に使用される、古典的な比例　　num_chan引数は、モジュールがロードされるときに使用される、古典的な比例よって設定されます。設定されます。されます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 または、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例names =と一意の名前を区切って指定しまのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例名前を区切って指定しまを制御するために使用される、古典的な比例区切って指定しまって設定されます。指定されます。しま
す サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 カンマで。で。

 num_chan =および names =指定されます。子は相互に排他的です。は相互に排他的です。に使用される、古典的な比例排他の閉ループアプリケーション用。 的な比例です。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 num_chan =も names =も指定されます。され
て設定されます。いな比例い場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例デフォルト値はは 3です。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 debugがロードされるとき 1に使用される、古典的な比例設定されます。されて設定されます。いる場合（デフォルトはデフォルトは 0）、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例いく
つかのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例追加ののフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例HALパラメーターがロードされるときエクスポートされます。これはチューニングに役立つ場合がありまに使用される、古典的な比例役立つ場合がありまつ場合がロードされるときありま
すがロードされるとき、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例それ以外の場合は不要です。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合は不要です。です。

NAMING

ピン、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例パラメーター、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例および関数は、モジュールがロードされるときのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例名前を区切って指定しまに使用される、古典的な比例は、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例次の接頭辞が付いています。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例接頭辞が付いています。がロードされるとき付いています。いて設定されます。います。
pid.N. for N=0,1,...,num−1 when using num_chan=num

nameN. for nameN=name1,name2,... when using names=name1,name2,...

pid.N. 以下の説明にフォーマットを示します。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例説明にフォーマットを示します。に使用される、古典的な比例フォーマで。ットを制御するために使用される、古典的な比例示します。します。
FUNCTIONS

pid.N.do−pid−calcs (uses floating-point) Does the PID calculations for control loop N.

PINS

pid.N.command float in

制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例に使用される、古典的な比例必要です。な比例（デフォルトはコマで。ンドされた）値は。
pid.N.Pgain float in

比例ゲイン。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 結果は、エラーには、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エラーに使用される、古典的な比例 Pgainを制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。けたものフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例である出力への寄与になります。へのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。に使用される、古典的な比例な比例ります。
pid.N.Igain float in

積分ゲイン。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 結果は、エラーには、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エラーに使用される、古典的な比例 Igainを制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。けた積分である出力への寄与になります。へのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。に使用される、古典的な比例な比例ります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 たとえ
ば、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例10秒間続いたいた 0.02のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エラーは 0.2のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例積分エラー（デフォルトはerrorI）に使用される、古典的な比例な比例り、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例Igainがロードされるとき 20のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例
積分項は出力には出力への寄与になります。に使用される、古典的な比例 4.0を制御するために使用される、古典的な比例追加のします。

pid.N.Dgain float in

微分ゲイン。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 結果は、エラーには、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エラーのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例変化率（デフォルトは導関数は、モジュールがロードされるとき）に使用される、古典的な比例Dgainを制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。けたものフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例である出力への寄与になります。へのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。
に使用される、古典的な比例な比例ります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 たとえば、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例0.2秒で 0.02から 0.03に使用される、古典的な比例変化したエラーは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例0.05のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エラー導関数は、モジュールがロードされるとき
（デフォルトはerrorD）に使用される、古典的な比例な比例り、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例Dgainがロードされるとき 5のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例導関数は、モジュールがロードされるとき項は出力には出力への寄与になります。に使用される、古典的な比例 0.25を制御するために使用される、古典的な比例追加のします。

pid.N.feedback float in

エンコーダーな比例どのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例センサーからのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例実際にロードされる数は、モジュールがロードされるときのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例（デフォルトはフィードバック）値は。
pid.N.output float out

モーターな比例どのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例アクチュエーターに使用される、古典的な比例送られるられる PIDループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。。
pid.N.command−deriv float in
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制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例目的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例（デフォルトはコマで。ンドされた）値はのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例導関数は、モジュールがロードされるとき。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 信号が接続されていない場合、導関数がロードされるとき接続いたされて設定されます。いな比例い場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例導関数は、モジュールがロードされるとき
は数は、モジュールがロードされるとき値は的な比例に使用される、古典的な比例推定されます。されます。

pid.N.feedback−deriv float in

制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例実際にロードされる数は、モジュールがロードされるときのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例（デフォルトはフィードバック）値はのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例導関数は、モジュールがロードされるとき。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 信号が接続されていない場合、導関数がロードされるとき接続いたされて設定されます。いな比例い場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例導関数は、モジュールがロードされるとき
は数は、モジュールがロードされるとき値は的な比例に使用される、古典的な比例推定されます。されます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 フィードバックがロードされるとき量子は相互に排他的です。化された位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ソース（デフォルトはエンコーダーフィー
ドバック位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例な比例ど）からのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ものフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例である場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エンコーダー（デフォルトは9）または hostmot2（デフォルトは9）のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例速
度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。な比例ど、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ここでより適切って指定しまな比例速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例推定されます。を制御するために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例することに使用される、古典的な比例より、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例D項は出力にのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例動作を改善できますを制御するために使用される、古典的な比例改善できますできます。

pid.N.error−previous−target bit in

モーションコントローラがロードされるとき期待するように、エラー計算には以前の呼び出しのターゲットとするように使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エラー計算には以前の呼び出しのターゲットとに使用される、古典的な比例は以前を区切って指定しまのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例呼び出しのターゲットとび出しのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ターゲットと
現在の位置を使用します。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例を制御するために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例します。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 これに使用される、古典的な比例より、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例に使用される、古典的な比例依存する追従誤差を排除することにより、トする追従誤差を排除することにより、トを制御するために使用される、古典的な比例排除することにより、トすることに使用される、古典的な比例より、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ト
ルクモード位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例および大きな比例 Iゲインを制御するために使用される、古典的な比例必要です。とするループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例調整が容易になる場合があがロードされるとき容易になる場合があに使用される、古典的な比例な比例る場合がロードされるときあ
ります。

pid.N.error float out

コマで。ンドとフィードバックのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例差を排除することにより、ト。
pid.N.enable bit in

trueのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例PID計算には以前の呼び出しのターゲットとを制御するために使用される、古典的な比例有効にします。に使用される、古典的な比例します。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 falseのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。はゼロに使用される、古典的な比例な比例り、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例すべて設定されます。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例内部積
分器などがリセットされます。な比例どがロードされるときリセットされます。

pid.N.index−enable bit in

index-enableのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例立つ場合がありまち下がりエッジで、下の説明にフォーマットを示します。がロードされるときりエッジで、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例pidは内部コマで。ンド微分推定されます。を制御するために使用される、古典的な比例更新しません。しません。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 エン
コーダインデックスパルスを制御するために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例するシステムでは、このピンをインデックスイネーブル信号では、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例このフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ピンを制御するために使用される、古典的な比例インデックスイネーブル信号が接続されていない場合、導関数
に使用される、古典的な比例接続いたする必要です。がロードされるときあります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 これがロードされるとき行われず、われず、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例FF1がロードされるときゼロ以外の場合は不要です。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例入力への寄与になります。コマで。ンドのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ス
テップを制御するために使用される、古典的な比例変更に使用される、古典的な比例より、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例PID出力への寄与になります。に使用される、古典的な比例 1サイクルのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例スパイクがロードされるとき発生します。します。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 -deriv入力への寄与になります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 1つだけ
を制御するために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例するシステムでは、このピンをインデックスイネーブル信号では、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例これはD項は出力にに使用される、古典的な比例も影響します。します。

pid.N.bias float in

バイアスは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。に使用される、古典的な比例追加のされる一定されます。量です。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 ほとんどのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ゼロのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ままに使用される、古典的な比例して設定されます。おく必要です。がロードされるとき
あります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 ただし、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例サーボアンプを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例オフセットを制御するために使用される、古典的な比例補正したり、垂直方向に移動するオブジェしたり、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例垂直方向に移動するオブジェに使用される、古典的な比例移動するオブジェ
クトのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例重量のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例バランスを制御するために使用される、古典的な比例とったりすると便利な場合があります。な比例場合がロードされるときあります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 出力への寄与になります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例他の閉ループアプリケーション用。 のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例すべて設定されます。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例コン
ポーネントと同様に、に使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例PIDループを制御するために使用される、古典的な比例がロードされるとき無効にします。に使用される、古典的な比例な比例ると、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例バイアスはオフに使用される、古典的な比例な比例ります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 PIDループを制御するために使用される、古典的な比例がロードされるとき
無効にします。に使用される、古典的な比例な比例って設定されます。いる場合でもゼロ以外の場合は不要です。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。がロードされるとき必要です。な比例場合は、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例外の場合は不要です。部HALsum2ブロックを制御するために使用される、古典的な比例追加の
する必要です。がロードされるときあります。

pid.N.FF0 float in

ゼロ次の接頭辞が付いています。フィードフォワード項は出力に。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 FF0に使用される、古典的な比例コマで。ンド値はを制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。けたものフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例がロードされるとき出力への寄与になります。に使用される、古典的な比例寄与になります。します。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例
ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例通常はゼロのままにしておく必要があります。はゼロのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ままに使用される、古典的な比例して設定されます。おく必要です。がロードされるときあります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例FF0は摩
擦またはモーターカウンターまたはモーターカウンター EMFを制御するために使用される、古典的な比例補正したり、垂直方向に移動するオブジェでき、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例適切って指定しまに使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例すればより良いチューニングが可いチューニングに役立つ場合がありまがロードされるとき可
能になる場合があります。に使用される、古典的な比例な比例る場合がロードされるときあります。

pid.N.FF1 float in

一次の接頭辞が付いています。フィードフォワード項は出力に。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 FF1に使用される、古典的な比例コマで。ンド値はのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例導関数は、モジュールがロードされるときを制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。けた出力への寄与になります。へのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。を制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますします。
 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。は速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例に使用される、古典的な比例比例し、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例摩擦またはモーターカウンターまたはモーター CEMFを制御するために使用される、古典的な比例補正したり、垂直方向に移動するオブジェするために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例
できます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例加の速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例に使用される、古典的な比例比例し、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例慣性を補正できます。を制御するために使用される、古典的な比例補正したり、垂直方向に移動するオブジェできます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 どち下がりエッジで、らのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合も、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例適
切って指定しまに使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例すると、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例チューニングに役立つ場合がありまがロードされるとき向に移動するオブジェ上する可能性があります。する可能になる場合があります。性を補正できます。がロードされるときあります。

pid.N.FF2 float in
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2次の接頭辞が付いています。フィードフォワード項は出力に。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 FF2に使用される、古典的な比例コマで。ンド値はのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 2次の接頭辞が付いています。導関数は、モジュールがロードされるときを制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。けた出力への寄与になります。へのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。を制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますし
ます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。は加の速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例に使用される、古典的な比例比例し、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例慣性を補正できます。を制御するために使用される、古典的な比例補正したり、垂直方向に移動するオブジェするために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例できます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 速
度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。はジャークに使用される、古典的な比例比例し、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例通常はゼロのままにしておく必要があります。はゼロのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ままに使用される、古典的な比例する必要です。がロードされるときあります。

pid.N.FF3 float in 

3次の接頭辞が付いています。フィードフォワード項は出力に。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 FF3に使用される、古典的な比例コマで。ンド値はのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 3次の接頭辞が付いています。導関数は、モジュールがロードされるときを制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。けたものフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例がロードされるとき出力への寄与になります。に使用される、古典的な比例寄与になります。しま
す。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。はジャークに使用される、古典的な比例比例し、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例加の速中の残留誤差を補正するために使用のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例残留誤差を排除することにより、トを制御するために使用される、古典的な比例補正したり、垂直方向に移動するオブジェするために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例
できます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例寄与になります。は snap（デフォルトはjounce）に使用される、古典的な比例比例し、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例通常はゼロのままにしておく必要があります。はゼロのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ままに使用される、古典的な比例する
必要です。がロードされるときあります。

pid.N.deadband float in

「許容可能になる場合があります。な比例」エラーの範囲を定義します。エラーのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例範囲を定義します。を制御するために使用される、古典的な比例定されます。義します。します。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 エラーのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例絶対値はがロードされるとき不感帯よりも小さい場合、エよりも小さい場合、エさい場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エ
ラーがロードされるときゼロであるかのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ように使用される、古典的な比例扱われます。われます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 本質的な比例に使用される、古典的な比例量子は相互に排他的です。化されたエンコーダーな比例どのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例フィー
ドバックデバイスを制御するために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例する場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例コマで。ンドがロードされるとき 2つのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例隣接するエンコーダー値はのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例間に使用される、古典的な比例ある場
合に使用される、古典的な比例制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例がロードされるとき前を区切って指定しま後にハンチングするのを防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずに使用される、古典的な比例ハンチングに役立つ場合がありまするのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例を制御するために使用される、古典的な比例防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エは半分のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例カウントよりわず
かに使用される、古典的な比例大きく設定されます。する必要です。がロードされるときあります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 エラーのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例絶対値はがロードされるとき不感帯よりも小さい場合、エよりも大きい場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例
エッジでのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例伝達関数は、モジュールがロードされるときのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ステップを制御するために使用される、古典的な比例を制御するために使用される、古典的な比例防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ループを制御するために使用される、古典的な比例計算には以前の呼び出しのターゲットとを制御するために使用される、古典的な比例実行われず、する前を区切って指定しまに使用される、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例値はがロードされるときエ
ラーから差を排除することにより、トし引かれます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 （デフォルトはバグに役立つ場合がありまを制御するために使用される、古典的な比例参照してください。）して設定されます。ください。）

pid.N.maxoutput float in

出力への寄与になります。制限。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 maxoutputがロードされるときゼロでな比例い限り、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例絶対値はがロードされるときmaxoutputを制御するために使用される、古典的な比例超えることはできえることはでき
ません。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 出力への寄与になります。がロードされるとき制限されて設定されます。いる場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ワインドアップを制御するために使用される、古典的な比例とオーバーシュートを制御するために使用される、古典的な比例防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エ
ラー積分器などがリセットされます。は積分する代わりに保持します。わりに使用される、古典的な比例保持します。します。

pid.N.maxerror float in

P、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例I、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例およびDに使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例される内部エラー変数は、モジュールがロードされるときのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例制限。エラーがロードされるとき大きい場合（デフォルトはコマで。ンドがロードされるときス
テップを制御するために使用される、古典的な比例変更を制御するために使用される、古典的な比例行われず、う場合な比例ど）に使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例高いい Pgain値はがロードされるとき大きな比例出力への寄与になります。を制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますしな比例いように使用される、古典的な比例するために使用される、古典的な比例
使用される、古典的な比例できます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 通常はゼロのままにしておく必要があります。は必要です。ありませんがロードされるとき、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例非線形システムを調整するときに役立ちます。システムでは、このピンをインデックスイネーブル信号を制御するために使用される、古典的な比例調整が容易になる場合があするときに使用される、古典的な比例役立つ場合がありまち下がりエッジで、ます。

pid.N.maxerrorD float in

エラー導関数は、モジュールがロードされるときのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例制限。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 Dgain項は出力にで使用される、古典的な比例されるエラーのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例変化率は、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例値はがロードされるときゼロでな比例い限り、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例このフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例
値はに使用される、古典的な比例制限されます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 Dgainのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例影響します。を制御するために使用される、古典的な比例制限し、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例コマで。ンドやフィードバックのステップによる大フィードバックのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ステップを制御するために使用される、古典的な比例に使用される、古典的な比例よる大
きな比例出力への寄与になります。スパイクを制御するために使用される、古典的な比例防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例できます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 通常はゼロのままにしておく必要があります。は必要です。ありません。

pid.N.maxerrorI float in

エラー積分器などがリセットされます。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例制限。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 Igain項は出力にで使用される、古典的な比例されるエラー積分器などがリセットされます。は、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ゼロでな比例い限り、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例このフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例値はに使用される、古典的な比例制
限されます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 インテグに役立つ場合がありまレータのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ワインドアップを制御するために使用される、古典的な比例と、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エラーのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例発生します。中の残留誤差を補正するために使用または発生します。後にハンチングするのを防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずに使用される、古典的な比例発生します。する
オーバーシュートを制御するために使用される、古典的な比例防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例できます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 通常はゼロのままにしておく必要があります。は必要です。ありません。

pid.N.maxcmdD float in

コマで。ンド派生します。物の制限。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例制限。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 FF1で使用される、古典的な比例されるコマで。ンド導関数は、モジュールがロードされるときは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例値はがロードされるときゼロでな比例い限り、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例このフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例値は
に使用される、古典的な比例制限されます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 コマで。ンドに使用される、古典的な比例ステップを制御するために使用される、古典的な比例変更がロードされるときある場合に使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例FF1がロードされるとき大きな比例出力への寄与になります。スパイクを制御するために使用される、古典的な比例生します。成します
するのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例を制御するために使用される、古典的な比例防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例できます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 通常はゼロのままにしておく必要があります。は必要です。ありません。

pid.N.maxcmdDD float in

コマで。ンドのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例二次の接頭辞が付いています。導関数は、モジュールがロードされるときのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例制限。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 FF2で使用される、古典的な比例されるコマで。ンドのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 2次の接頭辞が付いています。導関数は、モジュールがロードされるときは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例値はがロードされるときゼロでな比例い
限り、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例このフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例値はに使用される、古典的な比例制限されます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 コマで。ンドに使用される、古典的な比例ステップを制御するために使用される、古典的な比例変更がロードされるときある場合に使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例FF2がロードされるとき大きな比例出力への寄与になります。ス
パイクを制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますするのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例を制御するために使用される、古典的な比例防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例できます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 通常はゼロのままにしておく必要があります。は必要です。ありません。

pid.N.maxcmdDDD float in
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コマで。ンドのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例三階導関数は、モジュールがロードされるときのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例制限。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 FF3で使用される、古典的な比例されるコマで。ンドのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 3次の接頭辞が付いています。導関数は、モジュールがロードされるときは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例値はがロードされるときゼロでな比例い
限り、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例このフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例値はに使用される、古典的な比例制限されます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 コマで。ンドに使用される、古典的な比例ステップを制御するために使用される、古典的な比例変更がロードされるときある場合に使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例FF3がロードされるとき大きな比例出力への寄与になります。ス
パイクを制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますするのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例を制御するために使用される、古典的な比例防ぐために、不感帯は半分のカウントよりわずぐために使用される、古典的な比例使用される、古典的な比例できます。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 通常はゼロのままにしておく必要があります。は必要です。ありません。

pid.N.saturated bit out

trueのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例現在の位置を使用します。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 PID出力への寄与になります。は飽和しています。して設定されます。います。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 あれは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例
output = ± maxoutput.

pid.N.saturated−s float out

pid.N.saturated−count s32 out

trueのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例PIDのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。は、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例このフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例数は、モジュールがロードされるとき秒間（デフォルトはsaturated-s）または期間（デフォルトはsaturated-count）継
続いた的な比例に使用される、古典的な比例飽和しています。して設定されます。いました。

PARAMETERS

pid.N.errorI float ro (only if debug=1)

エラーのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例積分。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 これは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例積分項は出力にを制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますするために使用される、古典的な比例 Igainを制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。
pid.N.errorD float ro (only if debug=1)

エラーのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例派生します。物の制限。。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 これは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例微分項は出力にを制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますするために使用される、古典的な比例Dgainを制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。
pid.N.commandD float ro (only if debug=1)

コマで。ンドのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例派生します。物の制限。。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 これは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 1次の接頭辞が付いています。フィードフォワード項は出力にを制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますするために使用される、古典的な比例 FF1を制御するために使用される、古典的な比例掛けたものである出力への寄与になります。け
た値はです。

pid.N.commandDD float ro (only if debug=1)

コマで。ンドのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 2次の接頭辞が付いています。導関数は、モジュールがロードされるとき。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 これは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 2次の接頭辞が付いています。フィードフォワード項は出力にを制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますするために使用される、古典的な比例 FF2を制御するために使用される、古典的な比例
掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。

pid.N.commandDDD float ro (only if debug=1)

コマで。ンドのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 3次の接頭辞が付いています。導関数は、モジュールがロードされるとき。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 これは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出力への寄与になります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 3次の接頭辞が付いています。フィードフォワード項は出力にを制御するために使用される、古典的な比例生します。成しますするために使用される、古典的な比例 FF3を制御するために使用される、古典的な比例
掛けたものである出力への寄与になります。けた値はです。

BUGS

一部のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例人々は、デッドバンドは、エラーがデッドバンド内にある場合はゼロとして扱われ、デッドバは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例デッドバンドは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例エラーがロードされるときデッドバンド内に使用される、古典的な比例ある場合はゼロとして設定されます。扱われます。われ、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例デッドバ
ンド外の場合は不要です。に使用される、古典的な比例ある場合は変更されな比例いように使用される、古典的な比例実装する必要があると主張します。する必要です。がロードされるときあると主張します。します。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 これは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例不感帯よりも小さい場合、エのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例サイズ
に使用される、古典的な比例等しい伝達関数のステップを引き起こすため、実行されませんでした。しい伝達関数は、モジュールがロードされるときのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ステップを制御するために使用される、古典的な比例を制御するために使用される、古典的な比例引き起こすため、実行されませんでした。こすため、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例実行われず、されませんでした。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 そのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例振る舞いを好む人は、る舞いを好む人は、いを制御するために使用される、古典的な比例好む人は、む人は、人は、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例
振る舞いを好む人は、る舞いを好む人は、いを制御するために使用される、古典的な比例変更するパラメーターを制御するために使用される、古典的な比例追加のするか、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例独自のバージョンののフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例バージョンのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 pidを制御するために使用される、古典的な比例作を改善できます成しますすることを制御するために使用される、古典的な比例歓迎しますします
 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 ただし、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例デフォルトのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例動作を改善できますは変更しな比例いでください。
負のゲインは、望ましくない動作につながる可能性があります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ゲインは、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例望ましくない動作につながる可能性があります。ましくな比例い動作を改善できますに使用される、古典的な比例つな比例がロードされるときる可能になる場合があります。性を補正できます。がロードされるときあります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 状況によっては、負のに使用される、古典的な比例よって設定されます。は、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例負のゲインは、望ましくない動作につながる可能性があります。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例 FFゲインがロードされるとき理
に使用される、古典的な比例かな比例って設定されます。いる可能になる場合があります。性を補正できます。がロードされるときありますがロードされるとき、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例一般に、すべてのゲインは正である必要があります。に使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例すべて設定されます。のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例ゲインは正したり、垂直方向に移動するオブジェである必要です。がロードされるときあります。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 一部のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例出
力への寄与になります。がロードされるとき間違った方向にある場合、それを修正するためにゲインを否定するのは間違いです。った方向に移動するオブジェに使用される、古典的な比例ある場合、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例それを制御するために使用される、古典的な比例修正したり、垂直方向に移動するオブジェするために使用される、古典的な比例ゲインを制御するために使用される、古典的な比例否定されます。するのフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例は間違った方向にある場合、それを修正するためにゲインを否定するのは間違いです。いです。 サーボモーターおよびその他の閉ループアプリケーション用。 代わりに保持します。わりに使用される、古典的な比例、位置または速度のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例
他の閉ループアプリケーション用。 のフィードバックループを制御するために使用される、古典的な比例場所でスケーリングを正しく設定してください。でスケーリングに役立つ場合がありまを制御するために使用される、古典的な比例正したり、垂直方向に移動するオブジェしく設定されます。して設定されます。ください。
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NAME

spindle − Control a spindle with different acceleration and deceleration and optional gear 

change scaling

SYNOPSIS

loadrt spindle [count=N|names=name1[,name2...]]

DESCRIPTION

このコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。コンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。な加速と減速でスピンドルを制御します。加速と減速でスピンドルを制御します。と減速でスピンドルを制御します。減速と減速でスピンドルを制御します。でスピンドルを制御します。スピンドルを制御します。を制御します。制御します。します。
注：このコンポーネントには残念ながら名前が付けられており、 モーションコンポーネントによってこのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。コンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。には残念ながら名前が付けられており、 モーションコンポーネントによってな加速と減速でスピンドルを制御します。がら名前が付けられており、 モーションコンポーネントによって名前が付けられており、 モーションコンポーネントによってが付けられており、 モーションコンポーネントによってけら名前が付けられており、 モーションコンポーネントによってれており、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。 モーションコンポーネントによってモーションコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。によって
作成された名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでされた名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページで名前が付けられており、 モーションコンポーネントによってと減速でスピンドルを制御します。非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでによく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページで似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでていますほと減速でスピンドルを制御します。んどのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。場合、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。これはあな加速と減速でスピンドルを制御します。た名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでがいるドキュメントページでドキュメントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ページででスピンドルを制御します。
はありません モーションコンポーネントによって探している。しているドキュメントページで。 モーションコンポーネントによって代わりに、わりに、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。http：このコンポーネントには残念ながら名前が付けられており、 モーションコンポーネントによって//linuxcnc.org/docs/html/man/man9/motion.9.html

を制御します。参照してください。してく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでださい。
これは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。DCドライブやインバーターなど、個別のフォワードやインバーターなど、個別のフォワードインバーターな加速と減速でスピンドルを制御します。ど、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。個別のフォワードのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。フォワード/リバース入力を備えた非サーボスピンを制御します。備えた非サーボスピンえた名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページで非サーボスピン
ドルを制御します。ドライブやインバーターなど、個別のフォワードでスピンドルを制御します。使用するように設計されています。するドキュメントページでように設計されています。されています。 モーションコンポーネントによってスピンドルを制御します。エンコーダが利用可能な場合は、スピが利用するように設計されています。可能な加速と減速でスピンドルを制御します。な加速と減速でスピンドルを制御します。場合は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。スピ
ンドルを制御します。負荷に合わせて加速と減速を調整するために使用されます。に合わせて加速と減速でスピンドルを制御します。と減速でスピンドルを制御します。減速と減速でスピンドルを制御します。を制御します。調整するドキュメントページでた名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでめに使用するように設計されています。されます。 モーションコンポーネントによってそうでスピンドルを制御します。な加速と減速でスピンドルを制御します。い場合は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。スピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。
度がシミュレートされます。がシミュレートは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。されます。 モーションコンポーネントによってこのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。コンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。でスピンドルを制御します。は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。最大 16個のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ギアを備えたギアボックスを使を制御します。備えた非サーボスピンえた名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでギアを備えたギアボックスを使ボックスを制御します。使
用するように設計されています。でスピンドルを制御します。きます。 モーションコンポーネントによって各ギアには、速度、加速、ドライバーのゲイン、方向を個別に制御できます。ギアを備えたギアボックスを使には、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。加速と減速でスピンドルを制御します。、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ドライバーのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ゲイン、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。方向を個別に制御できます。を制御します。個別のフォワードに制御します。でスピンドルを制御します。きます。

FUNCTIONS

spindle.N (requires a floating-point thread)

PINS

spindle.N.select-gear u32 in

ギアを備えたギアボックスを使を制御します。選択します。します。 モーションコンポーネントによって0->使用するように設計されています。可能な加速と減速でスピンドルを制御します。な加速と減速でスピンドルを制御します。ギアを備えたギアボックスを使のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。数-1のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。範囲内である必要があります。でスピンドルを制御します。あるドキュメントページで必要があります。があります。 モーションコンポーネントによってこれを制御します。使用するように設計されています。す
るドキュメントページで場合は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。select.x入力を備えた非サーボスピンピンを制御します。使用するように設計されています。しな加速と減速でスピンドルを制御します。いでスピンドルを制御します。く似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでださい。

spindle.N.commanded-speed float in

指令スピンドル速度（スピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。（RPM）
spindle.N.actual-speed float in

スピンドルを制御します。エンコーダが利用可能な場合は、スピから名前が付けられており、 モーションコンポーネントによってのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。実際のスピンドル速度（のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。スピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。（RPS）スピンドルを制御します。エンコーダが利用可能な場合は、スピがな加速と減速でスピンドルを制御します。い場合
は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。simulate_encoderパラメータを制御します。 1に設定します。します。

spindle.N.simulate-encoder bit in
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　エンコーダが利用可能な場合は、スピーがな加速と減速でスピンドルを制御します。い場合は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。これを制御します。 1に設定します。します。
spindle.N.enable bit in

FALSEのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。場合、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。スピンドルを制御します。はギアを備えたギアボックスを使のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。最大減速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。でスピンドルを制御します。停止しますします
spindle.N.spindle-lpf float in

速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。が上がっているときは、スピンドルがっているドキュメントページでと減速でスピンドルを制御します。きは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。スピンドルを制御します。-rpm-abs出力を備えた非サーボスピンを制御します。滑らかにします。ら名前が付けられており、 モーションコンポーネントによってかにします。 モーションコンポーネントによって0 =無効。 モーションコンポーネントによってスピン
ドルを制御します。のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。安定します。性に応じて、適切な値はおそらくに応じて、適切な値はおそらくじて、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。適切な値はおそらくな加速と減速でスピンドルを制御します。値はおそらくはおそら名前が付けられており、 モーションコンポーネントによってく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページで 1〜20でスピンドルを制御します。す。

spindle.N.spindle-rpm float out

現在のスピンドル速度（のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。スピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。（RPM）。+ ve =順方向を個別に制御できます。、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。-ve =逆方向を個別に制御できます。。 モーションコンポーネントによって可能な加速と減速でスピンドルを制御します。な加速と減速でスピンドルを制御します。場合はエンコーダが利用可能な場合は、スピ入力を備えた非サーボスピン
を制御します。使用するように設計されています。します。 モーションコンポーネントによってそうでスピンドルを制御します。な加速と減速でスピンドルを制御します。い場合は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。シミュレートは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。された名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでエンコーダが利用可能な場合は、スピ速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。を制御します。使用するように設計されています。します。

spindle.N.spindle-rpm-abs float out

RPM単位の絶対スピンドル速度。のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。絶対スピンドル速度。スピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。。 モーションコンポーネントによってスピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。表示に便利に便利
spindle.N.output float out

スケーリングされた出力された名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページで出力を備えた非サーボスピン
spindle.N.current-gear u32 out

現在のスピンドル速度（選択します。されているドキュメントページでギアを備えたギアボックスを使。
spindle.N.at-speed bit out

スピンドルを制御します。が高速と減速でスピンドルを制御します。のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。場合は TRUE

spindle.N.forward bit out

正転の場合はのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。場合は TRUE

spindle.N.reverse bit out

逆回転の場合はのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。場合は TRUE。 モーションコンポーネントによってスピンドルを制御します。が停止しますしているドキュメントページでと減速でスピンドルを制御します。き、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。順方向を個別に制御できます。と減速でスピンドルを制御します。逆方向を個別に制御できます。のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。両方が偽です。でスピンドルを制御します。す。
spindle.N.brake bit out

減速と減速でスピンドルを制御します。時にに TRUE

spindle.N.zero-speed bit out

スピンドルを制御します。が静止しますしているドキュメントページで場合は TRUE
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spindle.N.limited bit out

指令スピンドル速度（された名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでスピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。が> maxまた名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでは<minminのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。場合に TRUE。
NOTES

次のピンは、「のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ピンは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。「gears =」パラメータに応じて作成されます。パラメータに応じて、適切な値はおそらくじて作成された名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでされます。
各ギアには、速度、加速、ドライバーのゲイン、方向を個別に制御できます。ピンのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。 1つは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ギアを備えたギアボックスを使ごと減速でスピンドルを制御します。に作成された名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでされます。 モーションコンポーネントによって歯車が指定されていない場合は、が指定します。されていな加速と減速でスピンドルを制御します。い場合は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。1つのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。歯車が指定されていない場合は、が作
成された名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでされます。 モーションコンポーネントによってた名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでと減速でスピンドルを制御します。えば、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。コマンドラインに gears = 1があるドキュメントページで場合、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。2つのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。スケールを制御します。ピンがあり
ます。
spindle.N.scale.0

spindle.N.scale.1

spindle.N.scale.x float in

出力を備えた非サーボスピンを制御します。スケーリングされた出力します。 モーションコンポーネントによって複数のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ギアを備えたギアボックスを使のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。場合、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ギアを備えたギアボックスを使ごと減速でスピンドルを制御します。に異なるスケールを使用します。な加速と減速でスピンドルを制御します。るドキュメントページでスケールを制御します。を制御します。使用するように設計されています。します。 モーションコンポーネントによって一
部のギアの出力を逆にする必要がある場合は、負のスケールを使用してください。のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ギアを備えたギアボックスを使のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。出力を備えた非サーボスピンを制御します。逆にするドキュメントページで必要があります。があるドキュメントページで場合は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。負のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。スケールを制御します。を制御します。使用するように設計されています。してく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでださい。

spindle.N.min.x float in

許可されるドキュメントページで最小速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。を制御します。設定します。します（RPM単位の絶対スピンドル速度。）。 モーションコンポーネントによって指令スピンドル速度（速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。が 0RPMから名前が付けられており、 モーションコンポーネントによって最小速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。間にある間にあるドキュメントページで間にある間、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。
制限出力を備えた非サーボスピンは TRUEにな加速と減速でスピンドルを制御します。ります。

spindle.N.max.x float in

許可されるドキュメントページで最大速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。を制御します。設定します。します（RPM単位の絶対スピンドル速度。）。 モーションコンポーネントによって指令スピンドル速度（速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。がこのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。値はおそらくを制御します。超えている間、制限出力えているドキュメントページで間にある間、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。制限出力を備えた非サーボスピン
は TRUEにな加速と減速でスピンドルを制御します。ります

spindle.N.accel.x float in

最大加速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。を制御します。設定します。します。 モーションコンポーネントによってスピンドルを制御します。エンコーダが利用可能な場合は、スピがな加速と減速でスピンドルを制御します。い場合、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。これはRPM /秒です。でスピンドルを制御します。す。 モーションコンポーネントによってエンコー
ダが利用可能な場合は、スピを制御します。使用するように設計されています。しているドキュメントページで場合、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。出力を備えた非サーボスピンは実際のスピンドル速度（のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。にこのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。値はおそらくを制御します。加えた名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでものコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。にな加速と減速でスピンドルを制御します。ります。 モーションコンポーネントによってこのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ように、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。加
速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。はスピンドルを制御します。のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。負荷に合わせて加速と減速を調整するために使用されます。に依存する可能性があります。するドキュメントページで可能な加速と減速でスピンドルを制御します。性に応じて、適切な値はおそらくがあります。

spindle.N.decel.x float in

最小減速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。を制御します。設定します。します。 モーションコンポーネントによってスピンドルを制御します。エンコーダが利用可能な場合は、スピがな加速と減速でスピンドルを制御します。い場合、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。これはRPM /秒です。でスピンドルを制御します。す。 モーションコンポーネントによってエンコー
ダが利用可能な場合は、スピを制御します。使用するように設計されています。しているドキュメントページで場合、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。出力を備えた非サーボスピンは実際のスピンドル速度（のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。から名前が付けられており、 モーションコンポーネントによってこのコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。値はおそらくを制御します。引いたものになります。いた名前と非常によく似ていますほとんどの場合、これはあなたがいるドキュメントページでものコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。にな加速と減速でスピンドルを制御します。ります。

spindle.N.speed-tolerance.x float in
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「at-speed」パラメータに応じて作成されます。信号の許容値（のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。許容値はおそらく（RPM）。 モーションコンポーネントによって指令スピンドル速度（速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。このコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。量内である必要があります。のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。実際のスピンドル速度（のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。スピンドルを制御します。速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。により、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。
at-speed信号の許容値（が TRUEにな加速と減速でスピンドルを制御します。ります。

spindle.N.zero-tolerance.x float in

「ゼロ速度」信号の許容値（速と減速でスピンドルを制御します。度がシミュレートされます。」パラメータに応じて作成されます。信号の許容値（のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。許容値はおそらく（RPM）。
spindle.N.offset.x float in

出力を備えた非サーボスピンコマンドは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。このコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。量（RPM単位の絶対スピンドル速度。）でスピンドルを制御します。オフセットは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。されます。
spindle.N.select.x bit in

このコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ギアを備えたギアボックスを使を制御します。選択します。します。 モーションコンポーネントによってアを備えたギアボックスを使クティブやインバーターなど、個別のフォワードな加速と減速でスピンドルを制御します。選択します。入力を備えた非サーボスピンがな加速と減速でスピンドルを制御します。い場合は、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。ギアを備えたギアボックスを使 0が選択します。されます。 モーションコンポーネントによって複数のコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。
選択します。入力を備えた非サーボスピンがアを備えたギアボックスを使クティブやインバーターなど、個別のフォワードな加速と減速でスピンドルを制御します。場合、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。最も高いものコンポーネントは、調整可能な加速と減速でスピンドルを制御します。が選択します。されます。

LICENSE

GPL


