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Programmiersoftware

Programmiersoftware

Diese Seite beschreibt die Programmiersoftware fur den Motolab-Aktuator. Der integrierte

Motorantrieb wird mit der PC-Software konfiguriert.

Um den integrierten Motorantrieb zu konfigurieren, verwenden Sie bitte die PC-Software namens

Motolab Starter:

https://www.nilab.at/download/motolab_starter ver0-0-1-0/?wpdmdl=6631&refresh=635638e9ee160

1666595049
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Wofur Motolab Starter verwendet wird

- Parametrierung und Inbetriebnahme des integrierten Antriebs. - Einrichtung und Test der
Bewegungsprofile und der Referenzierungssequenzen. - Echtzeitiberwachung des Antriebsstatus und
der Aktuatorposition. - Diagnose und Fehleranalyse wahrend der Inbetriebnahme.
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So gehen Sie vor

- Laden Sie die Motolab-Starter-Software herunter und installieren Sie sie. - Verbinden Sie den Antrieb
mit dem PC Uber das Programmierkabel. - Konfigurieren Sie die Motorparameter und die
Bewegungseinstellungen. - Speichern Sie die Konfiguration und verifizieren Sie den Betrieb des
Aktuators.
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