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Board Level API Functions 

Overview  

BOOL  OpenDAQDevice (int nModel, int nBoard) 

BOOL  CloseDAQDevice (int nModel, int nBoard) 

BOOL   GetBoardVersion (int nModel, int nBoard, int *version) 

 

 

 

OpenDAQDevice 

시스템에 보드가 등록되었는지 확인한다. 정상 등록된 보드에 대해서만 함수를 호출할  

수 있다 

 

BOOL   OpenDAQDevice (int nModel, int nBoard) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 적는다. 0에서 3까지 

nBoard : 현재 시스템에 장착되어 있는 보드 번호를 알려준다.  

보드 번호는 보드의 DIP 스위치를 이용하여 설정한다.  

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다. 

 

 

CloseDAQDevice 

디바이스의 사용 등록을 해지한다. 장치의 사용이 끝나게 되면 반드시 해당 함수를  

호출하여 다른 프로그램에서 사용할 수 있도록 해야 한다. 

 

BOOL   CloseDAQDevice (int nModel, int nBoard) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 적는다. 0에서 3까지 

nBoard : 현재 시스템에 장착되어 있는 보드 번호를 알려준다.  

보드 번호는 보드의 DIP 스위치를 이용하여 설정한다.  

Return Value: 

함수 호출에 실패할 경우 “FALSE” 성공일 경우 “TRUE”을 리턴한다.  
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GetBoardVersion 

디바이스의 하드웨어 버젂 정보를 얻는다. . 

 

BOOL   GetBoardVersion (int nModel, int nBoard, int *version) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 기입한다.  

nBoard : 현재 시스템에 장착되어 있는 보드 번호를 알려준다.  

보드 번호는 보드의 DIP 스위치를 이용하여 설정한다.  

*version : 버젂 정보를 받을 변수의 포인터이다. 정상적인 경우 양의 정수 값을 

나타낸다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



PCI-PID01 API Manual 

6 

PLL API Functions 

Overview  

BOOL  PLL_SetClock (int nModel, int nBoard, int dwVal) 

BOOL  PLL_GetClock (int nModel, int nBoard, int* dwVal) 

 

 

PLL_SetClock 

AD 데이터 취득을 위한 프로그래머블 클럭 발생기 출력 주파수를 설정한다. 

 

BOOL   PLL_SetClock (int nModel, int nBoard, int dwVal) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 기입한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

dwVal : 원하는 주파수 값을 기입한다.  

값의 범위는 1,040~67,000,000hz 이다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

PLL_GetClock 

프로그래머블 클럭 발생기 출력 주파수를 확인한다. 

 

BOOL   PLL_GetClock (int nModel, int nBoard, int* dwVal) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 기입한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

*dwVal : 설정된 주파수 값이다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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DAC API Functions 

Overview  

BOOL  DAC_WaveGen (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nMode, float fFreq,  

float peak, float offset, int *dwBuf) 

BOOL   DAC_SetFrequency (int nModel, int nBoard, int nChannel, float fFreq) 

BOOL   DAC_GetCycle (int nModel, int nBoard, int nChannel, int *nCycle) 

BOOL   DAC_ClearCycle (int nModel, int nBoard, int nChannel) 

 

 

DAC_WaveGen 

DAC 데이터 출력 신호 파형을 생성한다. 

 

BOOL   DAC_WaveGen (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nMode, float fFreq,  

float peak, float offset, int *dwBuf) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nMode : 출력 파형의 형태를 결정한다. 적용 값에 따른 파형은 다음과 같다. 

 

값 파형 

0 사인파 

1 톱니파 

2 삼각파 

3 구형파 

4 DC 

5 사용자 정의 

 

fFreq : 파형의 출력 주파수를 기입한다.  

0 < fFreq ≤ 1,000. 

peak : 피크 값이다.  0 < peak ≤ 10. 

offset : DC 신호 성분. 

*dwVal : 사용자 정의 신호. 1,000개의 샘플을 필요로 한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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DAC_SetFrequency 

DAC 출력 주파수를 설정한다. 

 

BOOL   DAC_SetFrequency (int nModel, int nBoard, int nChannel, float fFreq) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

fFreq : 파형의 출력 주파수를 기입한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

DAC_GetCycle 

DAC 신호가 몇 주기 출력되었는지를 확인한다. 

 

BOOL   DAC_GetCycle (int nModel, int nBoard, int nChannel, int *nCycle) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

*nCycle : 출력 횟수가 저장될 버퍼 포인터. 최대값은 16,777,215이다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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DAC_ClearCycle 

DAC 출력 주기 횟수 저장 값을 초기화한다. 

 

BOOL   DAC_ClearCycle (int nModel, int nBoard, int nChannel) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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ADC(Analog to Digital Convertor) API Functions 

Overview  

Int  ADC_Read (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nRead, int *data) 

BOOL  ADC_Reset (int nModel, int nBoard, int nChannel) 

BOOL   ADC_ClockSelect (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nSelect) 

BOOL  ADC_SetSampleRate (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nSampleRate) 

 

 

 

ADC_Read 

AD 변홖된 데이터를 취득한다. 

 

Int    ADC_Read (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nRead, int *data) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nRead : 읽을 데이터 수를 설정한다. 

*data : AD 변홖된 데이터가 저장될 변수 포인터이다. 

 

[Data Order]

CH0 DATA

CH2 DATA

CH3 DATA

CH1 DATA

CH0 DATA

...

CH1 DATA[5]

031

031 30 1920

Channel

number AD Data

[Data Format]

[4]

[3]

[2]

[1]

Offset  [0] AD Counter

29

 

 

Return Value: 

취득한 데이터 수를 반홖한다. 반홖 값은 nRead 수 보다 작거나 같다. 
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ADC_Reset 

AD 변홖 기능을 초기화한다. 

 

BOOL   ADC_Reset (int nModel, int nBoard, int nChannel) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

ADC_ClockSelect 

AD 컨버터의 클럭 소스를 선택한다. 

 

BOOL   ADC_ClockSelect (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nSelect) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard: 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nSelect : 값이 “0”인 경우 40Mhz OSC,  

“1”인 경우 programmable clock을 사용한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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ADC_SetSampleRate 

AD 컨버터의 샘플링 주파수를 설정한다. 

 

BOOL   ADC_SetSampleRate (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nSampleRate) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nSampleRate :  사용할 샘플링 주파수를 입력한다.  

5 ≤ nSampleRate ≤ 1,000. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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AMP API Functions 

Overview  

BOOL  AMP_SetGain (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nItem, int nGain) 

BOOL  AMP_SetEnable (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nItem,  

BOOL bEnable) 

BOOL  AMP_SetFeedback (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nSelect) 

 

 

 

AMP_SetGain 

비례, 적분, 미분 및 디더링 처리된 신호의 이득(Gain)을 설정한다. 

 

BOOL   AMP_SetGain (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nItem, int nGain) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nItem : 신호를 선택한다.  

“0” 비례 신호  

“1” 적분 신호  

“2” 미분 신호  

“3” 디더링 신호 

nGain : Amp의 이득 값을 설정한다.  

0 ≤ nGain ≤ 255. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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AMP_SetEnable 

비례, 적분, 미분 및 디더링 제어 사용을 선택한다. 

 

BOOL   AMP_SetEnable (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nItem,  

BOOL bEnable) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nItem : 신호를 선택한다.  

“0” 비례 신호 

“1” 적분 신호 

“2” 미분 신호 

“3” 디더링 신호 

bEnable : 제어 플래그이다.  

“0” 사용 금지 

“1” 사용 가능. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

AMP_SetFeedback 

피드백(feedback) 제어에 적용될 외부 아날로그 입력신호를 선택한다.(AIN0, AIN1) 

 

BOOL   AMP_SetFeedback (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nSelect) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.   

nBoard: 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nSelect : 외부신호를 선택한다.  

“0” AIN0 

“1” AIN1. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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DIO(Digital Input Output) API Functions 

Overview  

BOOL   DIO_Set (int nModel, int nBoard, int nOutput) 

BOOL   DIO_Get (int nModel, int nBoard, int *nInput) 

 

 

DIO_Set 

디지털 출력(DO)을 설정한다. 

 

BOOL   DIO_Set (int nModel, int nBoard, int nOutput) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nOutput: 출력 값을 설정한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

DIO_Get 

디지털 입력(DI)을 확인한다. 

 

BOOL   DIO_Get (int nModel, int nBoard, int *nInput) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

*nInput: 입력 값을 얻는다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.   
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ENCODER API Functions 

Overview  

BOOL  ENC_Read (int nModel, int nBoard, int nChannel, int *nApulse, int *nBpulse,  

int *nZpulse) 

BOOL  ENC_Run (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nFlag) 

BOOL  ENC_GetRpmCount (int nModel, int nBoard, int nChannel, int *nCnt) 

BOOL  ENC_SetRpmClearCount (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nCnt) 

BOOL  ENC_GetDistanceCount (int nModel, int nBoard, int nChannel, int *nDir,  

int *nCnt) 

 

 

ENC_Read 

인코더의 A, B, Z 3상에 대한 펄스 카운트 값을 확인한다. 

 

BOOL   ENC_Read (int nModel, int nBoard, int nChannel, int *nApulse, int *nBpulse,  

int *nZpulse); 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

*nApulse : A상 펄스 카운트 값을 갖는 변수 포인터이다. 

*nBpulse : B상 펄스 카운트 값을 갖는 변수 포인터이다. 

*nZpulse : Z상 펄스 카운트 값을 갖는 변수 포인터이다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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ENC_Run 

엔코더 카운터를 초기화하고, 기능을 시작한다. 

 

BOOL   ENC_Run (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nFlag) 

 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nFlag : 시작/중지 플래그로 „0‟일 때 중지, „0‟이 아니면 기능을 실행한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

ENC_GetRpmCount 

엔코더가 한 회젂을 하는데 걸리는 카운터 값을 얻는다. 

 

BOOL   ENC_GetRpmCount (int nModel, int nBoard, int nChannel, int *nCnt) 

 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

*nCnt : 40Mhz 클럭 카운터 값으로 27-비트이다. 기본 10초 이내에 새로운 z-상 신호가 

들어오지 않으면 카운트 값을 초기화한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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ENC_SetRpmClearCount 

엔코더 rpm 측정시 z-상 신호를 기다리는 카운터 값을 설정한다. 

 

BOOL   ENC_GetRpmCount (int nModel, int nBoard, int nChannel, int *nCnt) 

 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

*nCnt : 40Mhz 클럭 카운터 값으로 32-비트이다. 리셋 후 초기 값은10초(0x17D78400)으

로, 이값을 변경한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

ENC_GetDistanceCount 

Quadrature(직교) 엔코더 입력으로 정/역 방향과 초기 상태로 부터의 카운터 변화량

을 확인한다. 

 

BOOL   ENC_GetDistanceCount(int nModel, int nBoard, int nChannel, int *nDir,  

int *nCnt) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

*nDir : a/b 신호에 의한 방향 검출 값이다. „0‟ 일 때 정방향, „1‟일 때 역방향이다. 

*nCnt : a/b 신호에 따른 정/역 클럭 카운터 값으로 27-비트이다. 최대 값은 0xFFFFFFF으

로, 최대 값에서 정방향 증가 할 경우 0x0으로 초기화되어 다시 증가한다. 최

소(초기) 값은 0x0으로 초기값에서 역방향 증가할 경우 0xFFFFFFF으로 하여 

감소한다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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PWM API Functions 

Overview  

BOOL  PWM_Enable (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

BOOL bEnable) 

BOOL   PWM_CounterClear (int nModel, int nBoard, int nChannel,  

int nDirection, BOOL bClear) 

BOOL   PWM_SetSquare (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

int nTime) 

BOOL   PWM_SetPattern (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

int nActTime, int nPeriod) 

BOOL   PWM_SetUser (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

int Signal) 

BOOL   PWM_SetShotCount (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

int nCount) 

BOOL   PWM_GetShotCount (int nModel, int nBoard, int nChannel,  

int nDirection, int *nCount) 

 

 

PWM_Enable 

인코더의 A, B, Z 3상에 대한 펄스 카운트 값을 확인한다. 

 

BOOL   PWM_Enable (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

BOOL bEnable); 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다.  

보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nDirection : 방향을 설정한다.  

“0” CW(시계방향) 

“1” CCW(시계 반대방향). 

bEnable : 신호 발생을 제어하는 플래그이다.  

동작시에는 “TRUE” 

중지시에는 “FALSE”. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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PWM_CounterClear 

PWM 시갂 카운터 값을 초기화한다. 

 

BOOL   PWM_CounterClear (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

BOOL bClear) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nDirection : 방향을 설정한다. “0” CW(시계방향), “1” CCW(시계 반대방향). 

bClear : 카운트 초기화 플래그. “1” 초기화 실행, “0” 초기화 미 실행. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

PWM_SetSquare 

PWM 구형파 출력의 셋, 리셋 시갂을 설정한다. 

 

BOOL   PWM_SetSquare(int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

int nTime) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nDirection : 방향을 설정한다. “0” CW(시계방향), “1” CCW(시계 반대방향). 

nTime: 신호의 Set, Reset 유지 시갂을 설정하는 40Mhz 클럭의 카운 값으로 값이다  

유지 시갂 = 25nsec * nTime[nsec] 

nTime nTime nTime
 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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PWM_SetPattern 

PWM 신호의 셋 유지 시갂 및 신호 주기를 설정한다. 

 

BOOL   PWM_SetPattern (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

int nActTime, int nPeriod) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nDirection : 방향을 설정한다. “0” CW(시계방향), “1” CCW(시계 반대방향). 

nActTime : 신호의 Set 유지 시갂을 설정하는 40Mhz 클럭의 카운 값으로 값이다  

유지 시갂 = 25nsec * nActTime[nsec] 

nPeriod : 신호 주기를 설정하는 40Mhz 클럭의 카운 값으로 값이다  

주기 = 25nsec * nPeriod[nsec] 

nActTime

nPeriod

nActTime

nPeriod
 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

PWM_SetUser 

사용자 설정 값으로 PWM 신호 발생한다. 

 

BOOL   PWM_SetUser (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

int nSignal) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nDirection : 방향을 설정한다. “0” CW(시계방향), “1” CCW(시계 반대방향). 

nSignal : PWM 신호 설정 값이다. „1‟ – HI, „0‟ – LOW. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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PWM_SetShotCount 

출력하고자 하는 PWM 신호 카운트 값을 설정한다. 

 

BOOL   PWM_SetShotCount (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

int nCount) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nDirection : 방향을 설정한다. “0” CW(시계방향), “1” CCW(시계 반대방향). 

nCount : 27-비트 카운트 값으로, 해당 개수 출력 후 값을 „0‟(LO)로 하고, 출력을 중지한

다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

PWM_GetShotCount 

출력하고 있는 PWM 신호 카운트 값을 얻는다. 

 

BOOL   PWM_GetShotCount (int nModel, int nBoard, int nChannel, int nDirection,  

int *nCount) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

nChannel : 현재 디바이스에는 의미가 없으므로 “0”을 설정한다. 

nDirection : 방향을 설정한다. “0” CW(시계방향), “1” CCW(시계 반대방향). 

nCount : 27-비트 카운트 값이다. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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SYNC API Functions 

Overview  

BOOL  SYNC_SetMode (int nModel, int nBoard, int mode) 

BOOL  SYNC_SetRun (int nModel, int nBoard, int run) 

BOOL  SYNC_GetParam (int nModel, int nBoard, int *mode, int *action) 

BOOL  SYNC_SetDelayTime (int nModel, int nBoard, int delay) 

BOOL  SYNC_GetDelayTime (int nModel, int nBoard, int *delay) 

 

 

SYNC_SetMode 

각 보드에 대하여 Master 또는 Slave로 보드를 설정한다.  

Master 보드에서는 트리거(Trigger) 신호, CLOCK_IO(40Mhz 고정) 및 CLOCK_PLL(가변) 

신호를 동기화 커넥터(J8)로 출력한다. Slave 보드에서는 위 3 가지 신호를 입력 받는다. 

이 함수 호출로 신호 방향이 결정되고, 마스터인 경우 클럭 신호들을 바로 출력된다. 

 

BOOL   SYNC_SetMode (int nModel, int nBoard, int mode) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

mode : 설정 값 „1‟- Master, 설정 값 „0‟-Slave. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

SYNC_SetRun 

Master 보드가 트리거 신호 출력을 제어한다. 

 

BOOL   SYNC_SetRun (int nModel, int nBoard, int run) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

run : 설정 값 „1‟-트리거 H(„1‟)I, 설정 값 „0‟-트리거 LO(„0‟). 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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SYNC_GetParam 

모드 설정 상태와 트리거 신호로 지연후 기능 동작이 시작되었는지를 확인할 수 있다. 

 

BOOL   SYNC_GetParam (int nModel, int nBoard, int *mode, int *action) 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

*mode : 설정 값 „1‟- Master, „0‟-Slave. 

*action : 설정 값 „1‟- 기능 실행 중, „0‟-지연 대기 중. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  

 

 

SYNC_SetDelayTime 

트리거 신호 어서트 입력후 보드가 동작하기 위한 지연 시갂을 설정한다. 

Master 보드에서는 SYNC_SetRun()를 호출한 후, Slave 보드에서는 트리거(Trigger) 신호

를 받은 후 (25nsec*delay) 시갂만큼 지연하여 PID 기능을 실행한다. 

 

BOOL   SYNC_SetDelayTime (int nModel, int nBoard, int delay) 

 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

delay: 0x00000000~0x7FFFFFF. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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SYNC_GetDelayTime 

트리거 신호로부터 실행 지연 시갂을 읽는다. 

 

BOOL   SYNC_GetDelayTime (int nModel, int nBoard, int *delay) 

 

Parameters: 

nModel : 모델번호를 선택한다.  

nBoard : 장착된 보드의 번호이다. 보드의 DIP 스위치 설정에 일치하는 번호를 입력한다. 

*delay: 0x00000000~0x7FFFFFF. 

Return Value: 

함수 호출에 성공할 경우 “TRUE”, 실패할 경우 “FALSE”를 리턴한다.  
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Memo 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Contact Point 
 

Web sit : https://www.daqsystem.com 

Email : postmaster@daqsystem.com 
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mailto:postmaster@daqsystem.com

