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Fully automated solid model drilling. Fully optimized drilling.



CAA Programlari

Model name: cati
Study name: COSMOSK hdodel name: cati
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Cizelge 1. Cesitli teknoloji diizeylerinde makine tanimlari (ELDEN 2004)
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Cizelge 1. Mekatronik teknoloji uygulama 6rneklerinin siniflandirilmasi. (ELDEN 2004)

Radyocaklif ve zehirli ortamlarda calizan
robot ve ukm
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TRAKTORDE MEKATRONIK UYGULAMLARI.

Kumanda Pozsyon
DEKEK Paneli Algilayicis
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1. Oransal Servo Valf:
Elektronik sinyaller ile hidrolik yagin akis 6zellikleri kontrol edilir.




2. Digital Elektronik Kumanda Kutusu:
Traktor icerisinde bulunan tum
giris ve cikis sinyallerinin girdigi elektronik
kumanda kutusu.

serieller Bus
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Diagnose-Anzeige
Haben Magnet
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3. Kuvvet Algilayicisi:
Traktor kuyruk mekanizmasina gelen kuvveti olcer.
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