OTECH

JU B8 ANBHEJR R

OTECH
2018-6-4




El SI&E
a5

Slar NRERRIE, PTA 7S S LA A

Hlas NS K

Eﬁ%’

Lml

-

!

BT



o e

AR R

1. FTHFRCEA:, FI ML E O, #HilAencreset 1,2, 3, 4J5&Enterfd, SZEF
R T B E By, S8 HR E B 5

_ SHIECH EhemE e | [EMEGESEAERD

> encreset 1,2,3,4 -

5 l WFEISHIE R). éﬁ%ﬁﬁﬂ’ﬂ%ﬁ'ﬁgﬁﬁﬁﬁﬂ%
WERHBAE ... | NEFLIATAHTHERS
FeHERE (&) ... EEREISHIZHRE

: . EERuE SRIHSHRIE




AR IR
2, SEEEHIEE E SRS, TIPS, R, Sidmotor
on, LTI, LI TR HES &R A E

S nEAsEs =
Robot: 1, mnp01, LS3-401S v Local 0 v Tool 0 w Arm: 0 « ECP: O v}ﬁ§§§ '
pamE |
T E2EI % FLBHR% G EFTE -
SHER | B WHHIE
Archil®
| MOTOR MOTOR
e -t A .
P v BEEHEED
EThE o
BES - EHesafsH)
‘ V| J4
Tz o
THEFE
=
=
v/




AR D IR

3. TRl NS MG E, SRR S AL E A N B R

il

2 'a

sHENLa NIRRT EE , Hlas N58— B EA 90 2% MR AL E

: — | ; | —
AR el F e
~ ™ P e 3 2 i
- { 4
‘ > y (q

5]



AL A N5 R AL B AL A



LS 25 b S A LA P



IR SR A= R R L



HE D IR

4. BHMSAES L E S B . BB RZ 2z L O SV R A0 S, 3 T ey
OSRGOS, B MR ES RS S ERE, B2 M0
TR = RIS AN 5 .

H=AE R ALE SH V0 SALE



Bl

5. Rtlas N FahiEs) SR S E S, TP & H, HiAcalpls 0,0,0,0

JatEEnter®, EFHiAcalib 1,2, 3, 4)5&Enteri,

5 R AHE -

7~
Cl&<
> calpls 0,0,0,0
>
> calib 1,2,3,4
>

ﬂHﬁ

BRI B 58 Y AL a8 A

10



OTECH




