G340 INSTALLATION NOTES 

(March 31, 2002)

Köszönet a vásárlásért az g 340 vezet. Az g 340 DC a servodrive szavatolt, hogy mentes attól, hogy 1 évért gyárt hiányosságokat a vásárlás dátumáról. Valamint bárkinek, aki elégedetlen ezzel vagy képtelen hogy érje el, hogy működjön, derűsen vissza fogják téríteni a beszerzési árat ha az g 340 a beszerzési dátumot követő 15 napon belül visszaküldik. 

OLVASÁS ELSEJÉVEL KORÁBBAN HASZNÁLÓ AZ G 340:
Ha nem vagy jártas DC, a servodrivesek a motorral teszik a következő telepítésutasításokat a padon mielőtt felszerelik azt azon a szerkezeten, amit ez végül futtatni fog. Ez meg fogja engedni neked, hogy kapd annak egy alapvonal-motorviselkedését, hogy mit kell számítani.
Mielőtt kezdődsz, neked kell lennie egy megfelelő kódolódnak fellépett és megfelelően egyenesbe állított a motoron. Felszálláson követi a gyártó utasításait és egyenesbe állító a kódoló ha a motor már nem jön eggyel.
Következő te követelmény egy DC áramellátás, ami alkalmas a motorra. Nem használ egy áramellátás-feszültséget több mint 5 a motorokat meghaladó volt feszültséget osztályozott. Az áramellátás-ár-minősítésnek egyeznie kell az a maximális ár, amivel arra számítasz, hogy futtatja a motort.
Végül vannak egy STEPJE és DIRECTIONJE rendelkezésre álló impulzusforrás.
Mielőtt folytatod, fordítsd az aktuális LIMIT trimpotot* egynegyed a teljes skála felébe. Teljesen fordítja a GAIN trimpotot* és egynegyedbe fordítja a DAMPing trimpotot* teljes skála. A trimpotsok* hajadon-kanyarok, nem több mint-forgatónyomaték ők egy csavarhúzóval.
ELTÁVOLÍTANI ÉS FELVÁLTANI A FEDŐT:
A STEP PULSE MULTIPLIER és az INPUT OPTION beállítások belsőleg jumperedök*. Szükséges eltávolítani a meghajtó fedőjét hogy változtassa ezeket a beállításokat az alapértelmezett értékeikből. Kövesd a lépéseket lent azon, hogy hogyan lehet felváltani a fedőt és lehet eltávolítani őt hogy kerülje el, hogy megrongálja a meghajtót:
ELTÁVOLÍTANI A FEDŐT: 

1) Kiköltözik az kettő 2-56 Phillip-a fej felcsavarozza a meghajtó alját. 
2) Finoman emeld a fedő hátát felfelé, amíg a LED tisztítja a derékszögű lyukat 
3) Csúsztasd a fedőt hátrafelé amíg még mindig emelkedsz, amíg ez tisztítja a meghajtót.
FELVÁLTANI A FEDŐT:
1) Arról győződik meg, hogy a LED függőleges viszonylagos a hajtónyomtatott áramkör-tanácsba. 
2) Csúsztasd a fedőcsatárt a meghajtó fölött amíg emeled a fedő hátát. 
3) Amikor a fedő teljesen haladó, pillantás hogy lásson, a LED a lyukhoz csatlakozik. 
4) Finoman nyomja a fedőt lenti, csináló persze a LED beköltözik a lyukba. 
5) Váltsd fel a csavarokat a meghajtó alján.
Ajánlott kicsi tű-orrot használni fogó vagy csipeszek mozgatni az ugrókat a belső fejléceken.
G 340 MULTIPLIKÁTOR ÉS INPUTOPCIÓFEJLÉCEK: 

MULTIPLIKÁTOR OPCIÓ FEJLÉC
Az g 340 egy beépítette STEP PULSE MULTIPLIERT. Ez a körút hoz 1, 2, 5, vagy 10 pulzust minden inputért STEP pulzus. Minden motorlépés ezekben a növekedésekben lesz. Például ha X10 kiválasztják, azután a motor mozogni fog, 10 kódolószámolás minden STEP pulzusért üzent az g 340. Késztesd arra az ugrót a MULTIPLIER HEADERÖN, hogy válassza ki a kívánt multiplikátort. Ne működtesd a meghajtót ugró nélkül.
INPUT OPCIÓFEJLÉC 

Az INPUT OPTION HEADER megengedi a STEPNEK és DIRECTION opto-isolatorsnek, hogy vagy közmegegyezésként, vagy közös +5VDC-KÉNT beállítsák. 

Ha az g 340 inputot hajtanak egy olyan forrás által, aminek rendelkezésre álló egyetlen földje, mint például egy PC-párhuzamos portja, van mozgasd a 4 pulóvert a fejlécen, hogy ez nézzen mint a COMMON GROUND miközben lenyugszik. Csatlakoztasd az inputvezetőföldet TERM 12 a fő konnektoron.   

Ha az g 340 inputot hajtanak nyitott gyűjtőtranzisztorok vagy szabványos TTL kapuk által, mozgasd a 4 pulóvert a fejlécen, hogy ez nézzen mint a COMMON +5VDC miközben lenyugszik.
________________________________________

G 340 ÁLLAPOTÚ DRÓTOZÁS: 

FONTOS: Mikor először tesztelő az g 320, ERR/REST csatlakoztat (időszak. 5) ENCnek+ (időszak. 7). Kövesd a következő lépéseket abban a sorozatban, amit nekik adnak. 

LÉPÉS 1: KÓDOLÓ KAPCSOLATLÉTESÍTÉS
A kódolónak minimumnál kell lennie egy 25 sorozat-számolás digitális quadrature a kódoló és követelmény megoperálnak egy egyetlen +5VDC áramellátást. Ha a kódolóellátás-ár több mint 50 mA, használat egy külső +5VDC ellátás. Ennek lehet egy INDEX outputja, amit nem fognak használni. Ha ennek megkülönböztető outputjai vannak, használd csak az +"fázisoutputokat. FONTOS: Csatlakozik egy 470-ohm 
ellenállás TERMBŐL. 6 TERMNEK. 7 ha egy külső áramellátást a kódolóra használnak.


(IDŐSZAK. 6) ENC- Connect a kódolóhatalom-ellátás csikorgott ehhez a terminálra. 
(IDŐSZAK. 7) ENC+ Connect a kódoló +5VDC ehhez a terminálra 
(IDŐSZAK. 8) PHASE A Connect a kódolófázis egy ehhez a terminálra 
(IDŐSZAK. 9) PHASE B Connect a kódolófázis b ehhez a terminálra
LÉPÉS 2: ÁRAMELLÁTÁS KAPCSOLATLÉTESÍTÉS 

Tartsd az áramellátás-előnyöket röviden és használd azt a legnagyobb drótmérőt, amit az illeszteni fog a terminálokban. Ha az ólomhossz több mint 18 használat egy 1000 uFkondenzátor keresztül az g 340 áramellátás-terminál. Győződj meg arról, hogy az áramellátásod nyújthatja azt a csúcsárat, amit a motor rajzolhat. Az áramellátás-feszültségnek 18 között kell lennie VDC és 80 VDC. A tényleges feszültségnek nem kellene több mint 5 volt magasnak lennie a motor osztályozott feszültségénél.
(IDŐSZAK. 1) POWER GROUND Connect az áramellátás csikorgott ehhez a terminálra. 
(IDŐSZAK. 2) +18 TO 80 VDC Connect az áramellátás +" ehhez a terminálra 

LÉPÉS 3: TESZTELI A KÓDOLÓT 

Ennél a pontnál a kódolót funkcionalitásért kellene tesztelni. Ha szeretnéd felügyelni a POSITION ERROR tesztet, mutass egy voltméterrel vagy az oszcilloszkóppal, azután távolítsd el a meghajtó fedőjét most. Ha neked van egy választásod, szedd az oszcilloszkópot.
A POSITION ERROR tesztpont mutatja az a parancspozíció és a tényleges mozgató pozíció közti különbséget. Amikor mindkettő ugyanaz, a feszültség +5VDC lesz. Minden számolásért a motor óramutató járásával megegyező a parancspozíció, a feszültség 0.04 volt által csökkenni fog. Amikor ez odaesik 0.4 volthoz, a védelmi körút helyettesít és olyan újraindítások, amiket a mozgalom 3-ért támogat. Amíg újraindítás, a FAULT fény műsoron van.
Ellentétes-óramutató járásával megegyező pozícióhibákért a feszültség 0.04 volt által növekedni fog minden számolásért, amíg ez elér 9.6 voltot mikor megint a védelmi körút helyettesít azelőtt.
VOLTMÉTER ELLENŐRZÉS: A nagy kék kondenzátorelőnyre teszi a tesztponton levő vörös ólomoxidot és a fekete előnyt (GND) legmesszibb a fő konnektorból. Fordulj az áramellátásra. A FAULT fénynek akarnia kellene 3 másodpercet azután lefordul. A voltméternek olvasnia kellene +5VDC-T. Változtasd óramutató járásával megegyezővé a motornyelet nagyon lassan. A voltméter olvasás kellene 
csökkenés 0.04 volt minden kódolóért számít. Amikor az olvasás elér 0.4 voltot, a vörös fény fordulni fog és a feszültség vissza fog ugrani +5VDC-HEZ. 3 másodperc után a fény le fog fordulni. Ellentétes-óramutató járásával megegyezővé változtathatod a motornyelet szintén. A feszültség 0.04 volt által akkor növekedni fog számíts, amíg ez elér 9.6 voltot és elgáncsolja a védelmi körutat  

OSCILLOSCPE ELLENŐRZÉS: Beállítja a területet 2 voltra / cm függőleges és 1 millisecről cm vízszintes. Nullázd le a nyomot a képernyőben lévő legalsó vonalra. DC összekapcsolja az inputot. Tedd a kék kondenzátorföld-előnybe a tesztponton levő szondát és a talajcsipeszt. Fent követi a lépéseket VOLTMETER TESTINGBEN. 

LÉPÉS 4: VEZÉRLŐINPUTKAPCSOLATLÉTESÍTÉS 

A vezérlőinputcsoport az az általános lépésmotorvezetés, amit STEP, DIRECTION és +5VDC szegélyeznek. A STEP és DIRECTION jelvezetők kell TTL-eknek lenniük összeegyeztethető és 100-as élátmeneti idői vannak n vagy gyorsabb. Az +5VDC az opto-isolator közös anódsorozat és követelmény küldjenek vissza az impulzusforrásba +5VDC ellátás.  

(IDŐSZAK. 10) DIR Connect a DIRECTION sorozat ehhez a terminálra. 
(IDŐSZAK. 11) STEP Connect a STEP sorozat ehhez a terminálra. 
(IDŐSZAK. 12) +5 VDC Connect ez a terminál a vezérlőbe +5VDC áramellátás 

LÉPÉS 5: TESZTELI A VEZÉRLŐINPUTOKAT 

Szerethetnéd tesztelni ezeknek az inputoknak a funkcionalitását. Ha használtál egy oszcilloszkópot az előző szekcióban, távozz ez csatlakozott a tesztponthoz. Ha használtál egy voltmétert, azután eltávolítod azt a meghajtóból.
Körülbelül 40 pulzusba egy másodperc alatt helyezte a STEP impulzusgenerátort és outputot állított be a DIRECTIONNEK óramutató járásával megegyező (logikus 1). Fordulj az áramellátásra. A hatalom után-5 másodperc újraindításidőszakán a FAULT fény le fog fordulni.
Ha használsz egy oszcilloszkópot, azután a tesztpontfeszültség el fog kezdeni növekedni, amíg 3 másodperccel később ez megbotlik az körutat véd 9.6 voltnál. A FAULT fény fordulni fog 5-ért a másodpercek és feszültség csattanni fognak vissza +5VDC-BE. Miután a FAULT lefordul, a sorozat megint ismételni fog.
Ha nem használsz egy oszcilloszkópot, lásd, hogy a FAULT fény fordul-e éppen és minden három másodperc mellett.
LÉPÉS 6: MOTORKAPCSOLATLÉTESÍTÉS 

Gyártmány biztos a hatalom van és a STEP impulzusforrás pulzusokat fog lenullázni másodika. Állj meg hogy lásd, hogy a trimpot*beállításokat állítják-e be az utasítások szerint 2. oldalon. Szerethetnéd biztosítani a motort, úgyhogy ez nem ugorhat a pad mellett.  

(IDŐSZAK. 3) KAR- Connect a RED motorelőny ehhez a terminálra. 
(IDŐSZAK. 4) ARM+ Connect a BLACK motorelőny ehhez a terminálra. 

LÉPÉS 7: HANGOLJA A SZERVÓT 

Fordulj az áramellátásra. A FAULT fénynek 3 másodperc után le kellene fordulnia. Ha minden helyes, neked hallanod kellene a motort, ahogy énekelt. Ez normális. A motor tétovázik vagy szomszédos kódolószámolások között pattog. A szerves időszak egy PID hurokban végtelen DC haszon több mint az idő és végrendelet felerősítik még a legkisebb pozícióhibát is. Mert a kódolóvisszacsatolás csak történhet számoláséleken, a hurok vak, amíg ez találkozik egy kódolószámolás-éllel. Ez akkor megfordítja a motorirányt, amíg egy másik élt megtalálnak, azután az eljárás ismétel. 
Ha a motor kissé ugrik és a FAULT fény azonnal fordul hát, azután vagy a motort hátrafelé bekötik, vagy a trimpotsok* misadjustedok. Ellenőrizd a trimpot*beállításokat. Ha egyenesen akkor látszanak, kapcsold a motorelőnyöket és kísérletet megint. Ha ez még mindig nem működik és követted az előző lépések közül mindegyiket, hívj engem a számnál ennek a dokumentumnak végén. 

Most a STEP impulzusforrásodra és rámpádra fordul az felgyorsul hogy lássa, hogy a motor fordul-e. Ennek óramutató járásával megegyezővé kellene válnia egy logikus 1 a DIRECTION inputon.
Az optimális módnak, hogy hangolják a szervót, elő kell idéznie egy lökésterhet a motoron amíg néz egy oszcilloszkópot hogy lássa, hogy a motor hogyan viselkedik válaszban, azután beállítja a PID co-efficientseket*, (GAIN és DAMPING trimpot*beállítások) optimális viselkedésért. 
Minden ügyben, amit a motornak vissza kell küldenie a parancspozícióba, az, ami számít, az, hogy ez hogyan teszi azt. Azt a módot, amiben a motor visszatér a parancspozíciójához, megnedvesítőnek nevezik. Egy extrém hívott overdampedválasznál a motor visszatér pozícióhoz egy hosszú, húzott késedelmen kívül. A másik extrém hívott underdampedválasznál a motor túl gyorsan tér vissza a pozíciójához, túllő, visszatér és undershoots és így tovább ez végül letelepszik a parancspozíciójánál. Ezt szintén okozzák miközben cseng; mikor extrém, az több mint/undershoot amplitúdót épít be a motor erőszakos ingásba lép be. A két szélsőség között van az optimális válasz, amit kritikusnak neveztek miközben lecsengett. Itt a motor gyorsan tér vissza a kevéssel rendelkező pozíciójához vagy túlfutáshoz a minimális mennyiségű időben. 

HASZON ÉS LECSENG
GAIN és DAMPING beállítások követik egymást általában. Ha növeled GAINT (nagyobb merevség), azután fokozott DAMPINGRE szükség van szintén helyreállítani kritikus megnedvesítő. Legyél gondos miközben növeled GAINT anélkül, hogy növekednél, DAMPING azt okozhatja, hogy a motor erőszakos ingásba törjön ki.
A magasabb GAINT beállítják, az zajosabb a mozgató végrendelet lenni mikor megállt. Ez van mert magasabb haszonokok az életerősebb szürkeárnyalás kódoló között nyugalmi állapotban számít. Van magas haszon között egy csereügylet (magas merevség) egy kéz és túlzott szürkeárnyalás (zaj és motorfűtés) a másikon. Használj ítéletet itt. Látni, hogy a szervódat hogyan kárpótolják először szükséges előidézni egy zavart. A legkönnyebb útnak kapcsolnia kell a DIRECTION inputot amíg parancsol egy állandó sebességet a STEP inputon keresztül. A hirtelen irányváltozástevések csak a pillanatnyi teher szűkölködött a motoron, amíg vigyázol hogyan ez válaszol.
Ha használsz egy oszcilloszkópot, használj csatornát 1 a teszten terelj 2-t és hegyezd meg őt a DIRECTION inputon. Beállítja a ravaszt normális, ravaszforrás csatornára 2 és ravasz araszolnak oda +. Neked látnod kellene egy hajadont söpörni minden irányban bekövetkező óramutató járásával megegyező változásért. 

Lassan növelj STEP sebességet, amíg kapsz egy képet, ami hasonló egyhez, az három fenti, azután teszi a következőt:
1) OVERDAMPED: Decrease DAMPING vagy a növekedés GAIN 
2) KRITIKUSAN LECSENGETT: Nem tesz semmit; ott vagy 
3) UNDERDAMPED: Decrease GAIN vagy a növekedés DAMPING 

(HIBATESZTPONTFELJEGYZÉST HELYEZ EL)
Ne keverd össze a POSITION ERRORT a motorral vagy a géppozícióval. A jel a megkülönböztető pozícióhiba ténylegesen a parancssebesség és a motorsebesség között. Hírneves fenti, üzenő óramutató járásával megegyező STEP pulzusok mozog az 
ERROR feszültséget HELYEZ EL pozitívebb amíg óramutató járásával megegyezővé változtatni a motort mozgatja a POSITION ERROR feszültséget negatívabb.  

Amikor a motorkódolószámolások összeillesztik a STEP pulzusok számát miközben egyet küldenek egyért, a POSITION ERROR feszültség megszáll +5VDC-BEN. Ha a motor lehagyja a STEP pulzusokat ilyen ahogy nagyon sebes lassítás alatt a feszültség 0.04 volt által csökkenni fog minden kódolószámolásért, amivel a motor van előbbre a STEPNÉL, a pulzusok üzentek. A PID algoritmus kényszeríteni fogja a motort, hogy az időben összeillessze a STEP inputot és vissza +5 szolgáltasson vissza a POSITION ERRORNEK feszültséget VDC.
___________________________________________________

AKTUÁLIS HATÁR 

Az aktuális LIMIT trimpot*készletek maximális ár, ami a motor engedélyezett, hogy. Ez állítható 0 erősítőből 20 erősítőbe. Általában a LIMIT trimpotot* beállítják maximumra (20 erősítő) hacsak nem egy alacsonyabb értékre akarod korlátozni a motorforgatónyomatékot. 

A motorsebesség és pozíció az aktuális LIMIT beállítás által őszinték, hacsak nem a forgatónyomatékigény teher miatt felülmúlja ezt a beállítást, azután a motorpozíció kevés miatt le fog maradni a parancspozíció mögött forgatónyomaték.  

HIBÁZTASS INDIKÁTORT 

A FAULT indikátor műsoron van, amíg a meghajtó hatalmon van-újraindításon a DISABLE inputot alacsonyan tartják vagy ha a védelmi körutat egy hibafeltétel miatt elgáncsolják. Minden meghajtja MOSFETst el van zárva és minden belső pult restet*. A FAULT feltétel 3 másodpercen keresztül tart, azután önújraindítások megint próbálni. Ha a védelmi körút elgáncsolta azt és az okot nem tisztítják, azután ez azonnal újra be fog lépni a FAULT állam megint és ismétli a ciklust.
Van két feltétel, ami el fogja gáncsolni a védelmi körutat. Egy feltétel az, hogy egy sort-körút történik-e és aktuális felülmúl 20 erősítőt. A másik feltétel az, hogy a POSITION ERROR múl-e felül +/- 120 számolásokat, amik okozzák a szervo-zár egy törését. Ennek a feltételnek több oka lehet:
1) A hurokbeállítások szigorúan alatta vannak-megnedvesített és a motor ingásba tör ki. 
2) Túlzott mozgató teher gyorsulás vagy munkamennyiség miatt. 
3) Az azt meghaladó, amit a motor kézbesíthet, sebességparancs. 
4) Az aktuális LIMITET túl alacsonyan beállítják. 
5) Az áramellátás-ár kevés az igényért. 
6) Az áramellátás-feszültség 18 alatt van VDC. 
7) A motort hátrafelé bekötik, törik vagy szétkapcsolják. 
8) Kódoló kudarc. 

ALAPÉRTELMEZETT MOTOR IRÁNYT MEGFORDÍTANI 

Az g 340 fordítani fogja a motort a CW irányban, amikor a DIRECTION input magas (logikus 1, vagy +5VDC). Ha helyette CCW-t jobban szeretik, azután: 

1) Megfordítja azt a motort, amit +"és "-"vezetnek, (időszak. 3 időszakkal. 4) 
2) Megfordítja a kódolót csatorna egy és csatorna b vezet (időszak. 8 időszakkal. 9) 

HASZNÁLÓ AZ G 340 NAGYON KICSI MOTOROKKAL 

Nagyon kicsi motoroknak van alacsony induktivitásuk viszonylagos a működő árukra. Következetesen fodrozódik aktuális pulzus-szélesség miatt a moduláció gyorsan megsemmisítheti ezeket a motorokat és túlhevítheti őket. Ha az g 340-et ezekkel a motorokkal használni fognak, azután egy külső alacsony igazolványszűrőt használni kell gyengíteni fodrosodásár tűrhető szintekre.
Egy javasolt szűrő kettőből áll 150 microhenry induktorok mindegyik motorelőnnyel rendelkező sorozatban és egy 2 microfarad, alacsony induktivitásfilm-kondenzátor a motorelőnyökön keresztül. Az induktorokat osztályozni kell az csúcsmotorra számított aktuális. 

Ez a szűrő van szintén szűkölködik ha ironless-armature vagy a palacsinta motorokat használnak. Ezeknek a motoroknak kútként és végrendeletként van nagyon alacsony induktivitásuk túlhevít ha hajtott közvetlenül az g 340.
(IDŐSZAK. 5) TÉVED / RES 

Ez a terminál ERROR outputként és RESET inputként működik. Mert ez a terminál inputként és egy outputként is működik, valami részletes leírás szükséges. 

Mikor először tesztelő az g 340, ERR/RES (időszak. 5) csatlakozott ENChez+ (időszak. 7). Azt arra hagyhatják, ha nem szükséges olvasni az ERROR output államát. Különben a következő részletek fontosak.
Az ERROR outputot bereteszelik az ERROR államban (időszak. 5 = 0) a hatalom által-újraindításáramkör kapcsolási sémán az g 340. Ez korlátlan ideig maradni fog ebben az államban, amíg azt tisztítja az, hogy legalább 1 másodpercért alkalmazza +5V-OT ehhez a terminálra. 

A feszültség ezen a terminálon +5VDC mikor az g 340 rendszerint működik. A feszültség ezen a terminálon 0-ba megy VDC akármikor a FAULT indikátort meggyújtják. Ezt az outputot arra használhatják, hogy jelezzen a vezérlőd, ami egy hibának van, történt.
Rendszerint mikor az g 340 elsejét fent, szükséges lesz 5 másodpercen keresztül tolni a pillanatnyi kapcsolót STARTNAK. Ez tisztítani fogja a hatalmat-újraindításon oltsd el a FAULT LED-ET és kondicionáld őt. A motort akkor lehetővé fogják tenni és a meghajtó el fog kezdeni működni. Ha bármikor azután egy feltétel történik az okok az g 340 hibázni kint, ilyen ahogy miközben nem rátermett hogy fejezzen be egy lépésparancsot, az ERR/RES terminál 0-ba fog menni miközben jelzi a számítógépet, egy hiba történt. Ez meg fogja követelni az üzemeltetőtől, hogy javítsa ki azt a problémát, ami okozta a hibát azután 5 másodpercen keresztül tolja a kapcsolót STARTNAK,-lehetővé tesz az g 340. 

Bármikor az üzemeltető tudja tolni a kapcsolót a STOP pozícióba hogy azonnal álljon meg, az g 340 vezet. Bármikor az g 340 van a FAULT államban (FAULT LED meggyújtott), annak az egésze, hogy kapcsoljanak tettmegállásokat és a motorfreewheelseket, és van unpowered. Ez a végrendelet 
gyújts a FAULTNAK fényt.
_________________________________________

SPECIFICATIONS:
G340 Servodrive

(X10 Step Multiplier)

Power Supply   18 to 80 VDC 

Motor Current   0 to 20 Amps 

Lock Range   +/- 128 count following error 

Feedback   Quadrature TTL Encoder 

Feedback Resolution  X4 Encoder Line Count 

Switching Frequency  25 kHz 

Current Limit   0 to 20 Amp, Trimpot Adjustable 

Analog PID   Damping and Gain Trimpots 

Step Pulse Frequency  0 to 250 kHz 

Step Pulse “0” Time  0.5 Microseconds Min. 

Step Pulse “1” Time  3.5 Microseconds Min. 

Multiplier Settings  X1, X2, X4, X5 and X10 

Size: 63.6 X 63.5 X 21 mm
Weight: 100gr
Encoder Supply   +5VDC, 50 mA max

