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Factor設定- Application [0] Disk angular設定流程 

Date: October 9th, 2020 

 

1. 本文介紹 Factor設定, 應用機構為具減速機, 減速比為 2, 角度 degree為 1度輸出.  

注意: (1) 要設定完 Factor後, 才可以設定 Home點的 offset值. 

(2) 位置模式, 要注意 Relative的應用, 可以用來相對於 Home點. 若是一定要用 Absolute, 

此時一定要注意 Pos. actual val.,這個值才是 Absolute模式遵照的值(也是 Factor之後的

值). 

2. Factor設定如下所示:  

按下 Calculates fact.後, 更新各個 factors.  

 

3. 若執行速度模式, 設定速度為 50RPM時, 表示最終圓盤為 50RPM, 但是馬達轉速此時為

100RPM.(因為減速比為 2, 以小齒輪帶動大齒輪, 可以輸出較大扭力) 

4. 若執行位置模式, 設定速度為 100RPM, 設定位置為 360度時, 表示最終圓盤為 100RPM, 轉動 360

度. 此時馬達轉速為 200RPM, 馬達會轉動 720度.(因為減速比為 2, 以小齒輪帶動大齒輪, 可以輸

出較大扭力) 
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注意: (1) 要設定完 Factor後, 才可以設定 Home點的 offset值. 

(2) 位置模式, 要注意 Relative的應用, 可以用來相對於 Home點. 若是一定要用 Absolute, 

此時一定要注意 Pos. actual val.,這個值才是 Absolute模式遵照的值(也是 Factor之後的

值). 

 

 

 

 

 

馬達實際轉速及馬達實際位置值 

使用者的設定

位置值(減速比

後的機構位置) 
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5. 若是, 應用機構為具減速機, 減速比為 2, 但是角度 degree要 0.1度輸入, 則 factor的設定如下: 

 

 
 

6. 若執行位置模式, 設定速度為 10RPM, 設定位置為 360 (注意: 此時代表 36.0度)時, 表示最終圓盤

為 10RPM, 轉動 36度. 此時馬達轉速為 20RPM, 馬達會轉動 72度.(因為減速比為 2, 以小齒輪帶

動大齒輪, 可以輸出較大扭力) 

 



4 
 

 
7. 其餘減速比值依照上述流程設定. 

以下空白 

 

 

 

 


