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THE FOLLOWING VALUES ARE GOOD FOR A NORMAL OPERATION
X-Achse: Steps 200 / Geschwindigkeit Units per min. 799.8 / Beschl. units/sec/sec 200 / Step Pulse 5 / Dir Pulse 0
Y-Achse: Steps 200 / Geschwindigkeit Units per min. 499.98 / Beschl. units/sec/sec 200 / Step Pulse 5 / Dir Pulse 0
Z-Achse: Steps 200 / Geschwindigkeit Units per min. 300 / Beschl. units/sec/sec 200 / Step Pulse 5 / Dir Pulse 0

Umkehrspiel:
X 0.05
Y 0.07
Z 0.06
Umkehrschub 87%
Kompensation Aktiv
