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  อักษรยอ   ความหมาย 
   
  CNC   Computer Numerical Control 
  NC   Numerical Control 
  MB   Mega Byte 
  KB   Kilo Byte 
  PLC   Programable Logic Control 
  D/A   Digital to Analog 
  I/O   Input and Output 
  USB   Universal Serial Bus 
  TTL   Transister to Transister Logic 
  LPT   Line Printer  
  SPP   Standard Paraller Port 
  MSB   Most Significant Byte 
  LSB   Least Significant Byte 
   
  สัญลักษณ   ความหมาย 
 
  R, r    รัศมี  
  V   ความเร็ว 
  Vx   ความเร็วในแนวแกน X 
  Vy   ความเร็วในแนวแกน Y 
  Vf   ความเร็วในการปอนชิ้นงาน 
  ∆x   ระยะทางที่เปลี่ยนไปตามแนวแกน X 
  ∆y   ระยะทางที่เปลี่ยนไปตามแนวแกน Y 
  θ   ตําแหนงเชิงมมุ 
  h   อักษรกํากับเลขฐาน 16 
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  สัญลักษณ   ความหมาย 
 
  θs   มุมเสต็ป 
  d   เสนผานศูนยกลางมีดกัด (มิลลิเมตร) 
  s   ความเร็วรอบของมีดกัด (รอบ/นาที) 
  u   อัตราปอนมีดกัด (มิลลิเมตร/นาที) 


