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7. #4r P1 ¥

N8115, N8120——7F manual mode T, Y 3AIFEaNIE /NS CGREHFERIBIBE T4 5
N8125——manual mode, z3 ]3I AR~

N8130~N8131—Y Al X [a] HANHbRl, TAFRIik e AL B 5, 1157 2ERT E #4158 Coption)
N8132~N8133—— i kit L ik iy ZERIZ 4 /] Coption)
N8135——"SF G EI L JEEIRIME (U fl)
N8140——%l L2 hn T, U i T REr e &,
N8145——FT @ LI e LRI, 0, EAGEE; 1, TS
N8150——HAhiER 720, G & T E M FER4IAEE (Option)
N8155——HR A4 5 22 4% 70 1 AR e K M 2545
N8160—— H Btk 7 W, #ERMESEALE (Option)
N8165~N8170—J&EHH v B 42 15 7y A UM AR ST ] % 2 (Option) 5
N8172~N8175——O0ption
N8180——JE Rl 4% 22 JAR 2% 58 A7 SE 4 I B /N A B 5
N8185—— & Bl i 5 S B 1)l ZE (A

N8190—— JE M E R 5/

N8192——& LW SC
N8194~N8196—— KL & I AN FEBHERI IR & 0 AL W Z{H:  Coption)
N8198—— L1 B A T Ik ffi, N8194/N8196 EMifE 4 AT L. (option)
N8415~N8420——AKS500, 7& 47 K Hbi% Bt A7

%P1 (* [BHX] Maschinenspezifische Parameter *)

N8000 SSWITCH P113

(GLOBAL DATA)

N8100 S$CASE 1

N8105 V.P.MASCHINETYP=5 (1=Standard, 2=BHC350/52,
3=BHP520/NEUE BHC, 4=BHC650/850, 5=BHX)

N8110 V.P.ActiveAxLink=0 V.P.CNCBUILD=1021 V.P.SYNC=0 V.P.ZURUECK=0
V.P.RESIDUAL=0 V.P.BPVX=0

N8115 V.P.Y1_LIMIT=200.00 (RESTRICTED SOFTWARE LIMIT Y1 /
EINGESCHRAENKTE SOFTWAREENDLAGE Y1)

N8120 V.P.Y3_LIMIT=200.00 (RESTRICTED SOFTWARE LIMIT Y3 /
EINGESCHRAENKTE SOFTWAREENDLAGE Y3)

N8125 V.P.Z3_LIMIT=-1.00 (RESTRICTED SOFTWARE LIMIT Z3 /
EINGESCHRAENKTE SOFTWAREENDLAGE Z3)

N8130 V.E.FollowUpTime[0]=130 ([ms] QUEREINTRANSPORT: NACHLAUFZEIT
HINT. ENDSCHALTER EINGABETISCH BEI SCHMALEN UND DOPPELTEILEN)

N8131 V.E.FollowUpTime[1]=600 ([ms] LAENGSEINTRANSPORT: NACHLAUFZEIT
HINT. ENDSCHALTER EINGABETISCH BEI SCHMALEN UND DOPPELTEILEN)

N8132 V.E.FollowUpTime[2]=40 ([ms] AUSTRANSPORT MIT IGELPUFFER:
NACHLAUFZEIT HINT. ENDSCHALTER AUSLAUFTISCH BEI NORMALEN EINZELTEILEN)

5 P15
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