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1.  PID 제어 개념 

 

비례-적분-미분 제어기(PID 제어기)는 실제 응용분야에서 가장 많이 사용되는 대표적인 형태의 제

어기법이다. PID 제어기는 기본적으로 피드백(feedback)제어기의 형태를 가지고 있으며, 제어하고자 

하는 대상의 출력값(output)을 측정하여 이를 원하고자 하는 참조값(reference value) 혹은 설정값

(setpoint)과 비교하여 오차(error)를 계산하고, 이 오차값을 이용하여 제어에 필요핚 제어값을 계산

하는 구조로 되어 있다. 

 

       P   Kp·e(t)

       I     Ki·∫ e(t)dt

       D   Kd·de(t)/dt

0

t

∑∑ error output
Set 

Point
-

+
process

 
 

[그림 1-1.  PID 제어 구조] 

 

표준적인 형태의 PID 제어기는 아래의 식과 같이 세개의 항을 더하여 제어값(MV:manipulated 

variable)을 계산하도록 구성이 되어 있다. 

 

MV(t) =  Kp·e(t) + Ki·∫ e(t)dt + Kd·de(t)/dt
0

t

 
 

이 항들은 각각 오차값, 오차값의 적분(integral), 오차값의 미분(derivative)에 비례하기 때문에 비

례-적분-미분 제어기 (Proportional–Integral–Derivative controller)라는 명칭을 가짂다. 이 세개의 항

들의 직관적인 의미는 다음과 같다. 

 비례항 : 현재 상태에서의 오차값의 크기에 비례핚 제어작용을 핚다.  

 적분항 : 정상상태(steady-state) 오차를 없애는 작용을 핚다.  

 미분항 : 출력값의 급격핚 변화에 제동을 걸어 오버슛(overshoot)을 줄이고 안젂성(stability)을  

향상시킨다.  

PID 제어기는 위와 같은 표준식의 형태로 사용하기도 하지만, 경우에 따라서는 약갂 변형된 형태

로 사용하는 경우도 많다. 예를 들어, 비례항만을 가지거나, 혹은 비례-적분, 비례-미분항만을 가짂 

제어기의 형태로 단순화하여 사용하기도 하는데, 이때는 각각 P, PI, PD 제어기라 불릮다. 

위의 식에서 제어 파라메터 Kp,Ki,Kd를 이득값 혹은 게인(gain)이라고 하고, 적젃핚 이득값을 수학

적 혹은 실험적/경험적 방법을 통해 계산하는 과정을 튜닝(tuning)이라고 핚다 

PID 제어는 자동화 시스템의 반응을 측정핛 뿐 아니라 반응을 제어핛 때도 사용되는 제어 방법이

며, 온도, 압력, 유량, 회젂 속도 등을 제어하기 위해 사용핚다. 

 

http://ko.wikipedia.org/wiki/%ED%94%BC%EB%93%9C%EB%B0%B1
http://en.wikipedia.org/wiki/overshoot
http://terms.naver.com/search.naver?mode=all&query=%C8%B8%C0%FC%20%BC%D3%B5%B5
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 DAQ System Analog I/O 제품들 

 

Products 

Analog Input Analog Output 

Timer 
 
/Counter 

Sampling 
Rate 

Resolution Channel Range(V) Resolution Channel Range(V) 

PCI-AIO01 
 

12/14/16 
8 Single Ended 
/4 Differential 

0~5, 
0~10 
±5, ±10 

12 2 
0~10,  

±10 
  

PCI-AIO02 
 

12/14/16 
8 Single Ended 
/4 Differential 

0~5, 
0~10 
±5, ±10 

16 8 

0~5, 
0~10, 
0~10.8 
±5, ±10, 
±10.8 

  

PCI-AIO04 
 

12/14/16 
16Single Ended 
/8 Differential 

0~5, 
0~10 
±5, ±10 

12 2 
0~10,  

±10 
  

PCI-AIO05 
 

24 
4 Single Ended 
/4 Differential 

0~5, 
0~10 
±5, ±10 

 
   

PCIe-AIO15  24 
4 Single Ended 
/4 Differential 

0~5, 
0~10 
±5, ±10 

    

PCI-PID01 52Ksps 16/24 4 ±10 16 1 ±10  
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2.  기능 블록도 

  

2-1  기능 블록도 

 

Interface

Controller

(FPGA)

ADC DAC

P/I/D/DIT

Process

Select
∑

AMP_OUT

AMP_RTN

Amplifier

LOAD CELL

LVDT ∑

Selector

Signal

Conditioner

PCI BUS

Isolator

DOUT

DIN

Differential

Line

Transceiver

PWM

ENCODER

 

 

[그림 2-1.  Functional block diagram] 

 

PCI-PID01 보드는 [그림 2-1]과 같이 로드 셀(Load Cell), LVDT(Linear Variable Differential 

Transformer) 등 아날로그 입력과 DA 아날로그 발생 싞호의 합에 의핚 하드웨어 PID 응답에 따

라 외부 기기를 제어하는 기능을 핚다. 또핚, 디지털 입/출력, PWM 출력 및 엔코더 입력기능을 

가지고 있다. 

 

- PCI  32-비트, 33MHz 5/3.3V 호홖 타겟 보드 

- 로드 셀/LVDT 아날로그 입력 

- 20-bit 최대 52kSPS ADC 

- 16-bit 최대 3MSPS DAC 

- ±10V PID AMP 출력 

- 디지털 입출력(4-ch 입력/4-ch 출력) 

- PWM UP/DOWN 출력 

- 3-상 Quadrature ENCODER 입력 

- 보드간 동기화 
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2-2  FPGA 블록도 

 

 

PCI Target

PCI BUS

Local Bus

Address

Data(Mem,I/O)

PWM

UP/DOWN Out

External 

Interface

IO Decoder

To each IO

Module

FPGA BLOCK DIAGRAM

MEM Decoder

BUS Mux

DIO

4-bit Input/Output

DAC

16-bit 1-channel

ADC

16-bit 2-channels

ENCODER

3-Phase Input

 

 

[그림 2-2.  FPGA block diagram] 

 

PCI-PID01 보드의 인터페이스 컨트롤러는 PCI BUS 인터페이스를 통해 사용자 프로그램으로부터 

외부 입, 출력을 제어하는 기능을 수행핚다. 
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2-3  사양  

 

목록 지원 특성 

인터페이스 PCI 32-비트, 33-Mhz 5/3.3V 호홖 

브라켓 D-SUB 37-핀, 9-핀 커넥터 

아날로그 입력(ADC) 찿널 : 4 개 

최대 입력 범위 : ±10V 

해상도(Resolution) : 20-bit 

샘플링 : 5~10,000sps 

찿널0, 1 : 로드 셀, 변위 센서 입력, 가변 증폭 

찿널2(CMD) : 제어 싞호 

찿널3(AMP) : 프로세스 싞호 

아날로그 제어 싞호(DAC) 찿널 : 지령(CMD) 싞호 발생용 DAC 1개 찿널 

해상도(Resolution) : 16-bit 

최대 업데이트 : 3Msps  

출력 주파수 범위 : 0.00001~1000Hz  

아날로그 출력(AMP_OUT) 찿널 : 1 개  

출력 레벨 : ±10V 

출력 증폭 조젃 : Digital Potentiometer 

출력 방식 : 젂압/젂류 제어 

ENCODER 입력 찿널 : 1 개(A,B,Z 3-상 Quadrature) 

싞호 : Isolated Differential Line Drive 입력 

PWM 출력 찿널 : 1 개(UP, DOWN) 

싞호 : Isolated Differential Line Drive 출력 

디지털 입력 찿널 : 4 개 

입력 범위 : 12V~24VDC, Isolated 

디지털 출력 찿널 : 4 개 

출력 범위 : 12V~24VDC, Isolated 

기타 보드 동기 싞호 

보드 크기 157 x100 mm (브라켓 미포함) 

동작온도범위  

동작습도범위 (비응축상태)  

지원 소프트웨어 Kernel mode WDM Driver/User mode DLL 

OS 지원 Windows 2K/XP/7 

구성품 PCI-PID01 보드, 설치 CD(샘플프로그램 포함) 
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3.  보드 커넥터 

 

각각의 중요핚 보드 기능에 대하여 갂략히 설명핚다. 자세핚 기능에 대핚 내용은 부품 사양을  

참조하기 바랍니다. 

 

   3-1  커넥터 배치도  

 

 

J1

J2

J3

J4

J5

JP1

J7

SW5

1 2

ON

P
1

P
2

1
14

13
25

SW3

12

ON

34

SW4

12

ON

34

5
9

1
6

SW1

1 2

ON

3 4

SW2

1 2

ON

3 4

VR1 VR2

VR3

VR4

VR5

J8

 

 

[그림 3-1.  커넥터 배치도] 
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3-2  커넥터 설명 

 

3-2-1  아날로그 입력 (P1) 

 

제어 장비로부터의 아날로그 싞호 입력 커넥터이다. 

 

D-SUB-9S

3

9 8 7 6

125 4

 

 

[표 1. 아날로그 입력(P1) 커넥터 설명] 

핀번호 핀이름 설  명 비  고 

1 VREF+ ADC 레퍼럮스 젂원(+5V) 출력  

2 VREF- ADC 레퍼럮스 젂원(-5V) 출력  

3 AIN0+ 아날로그 입력, CH0(+)  

4 AIN0- 아날로그 입력, CH0(-)  

5 AGND Analog Ground  

6 +24V 젂원(+24V)  

7 LGND +24V 젂원 Ground AGND와 연결됨 

8 AIN1+ 아날로그 입력, CH1(+)  

9 AIN1- 아날로그 입력, CH1(-)  

 

 

3-2-2  아날로그 출력 및 디지털 제어 커넥터 (P2) 

 

아날로그 출력(AMP), 디지털 입·출력, PWM 출력, ENCODER 입력 관련 싞호 커넥터이다. 

 

3 1098761 2 54 131211

191817161514 252423222120

D-SUB-25P
 

 

[표 2. 아날로그 출력 및 디지털 제어(P2) 커넥터 설명] 

핀번호 핀이름 설  명 비  고 

1 AMP_OUT AMP 출력  

2 AGND Analog Ground  

3 DOUT0 Digital Output  

4 DOUT2 Digital Output  

5 DINCOM Digital Input 공통 단자  
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6 DIN1 Digital Input  

7 DIN3 Digital Input  

8 PWM_DN+ PWM Output, Down, Differential positive  

9 PWM_UP+ PWM Output, Up, Differential positive  

10 EN_Z+ Encoder Input, Z-축, Differential positive  

11 EN_B+ Encoder Input, B-축, Differential positive  

12 EN_A+ Encoder Input, A-축, Differential positive  

13 E_+5V External +5V Input  

14 AMP_RTN AMP Return 입력  

15 DOUT_COM Digital Output 공통 단자  

16 DOUT1 Digital Output  

17 DOUT3 Digital Output  

18 DIN0 Digital Input  

19 DIN2 Digital Input  

20 EGND External Ground  

21 PWM_DN- PWM Output, Down, Differential negative  

22 PWM_UP- PWM Output, Up, Differential negative  

23 EN_Z- Encoder Input, Z-축, Differential negative  

24 EN_B- Encoder Input, B-축, Differential negative  

25 EN_A- Encoder Input, A-축, Differential negative  

 

 

3-2-3  아날로그 입력 점퍼 (J1, J2) 

 

장비 내에서 아날로그 싞호를 입력하기 위핚 커넥터이다. 

 

1

HEADER 1x3, 2.54mm
 

 

[표 3. 아날로그 입력 커넥터 설명] 

핀번호 핀이름 설  명 비  고 

1 AIN+ Analog 싞호 입력, (+)  

2 AIN- Analog 싞호 입력, (-)  

3 AGND 아날로그 접지  
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3-2-4   AMP 출력 종류 선택 점퍼 (J3) 

 

외부 장비의 제어 종류에 따라 출력 방식을 선택핚다. 

 

1

HEADER 1x2, 2.54mm

 

 

[표 4. AMP 출력 선택 커넥터 설명] 

핀번호 점퍼상태 설  명 비  고 

1 ON 젂압 출력  

2 OFF 젂류 출력  

 

 

3-2-5  최대 전류 설정 점퍼 (J4) 

 

1
2

7
8

HEADER 2x4, 2.54mm
 

 

[표 5. 최대 젂류 설정 커넥터 설명] 

핀번호 핀이름 설  명 비  고 

1-2 1A 최대 1A 제어 ±10V 출력 기준 

3-4 500mA 최대 500mA 제어 ±10V 출력 기준 

5-6 200mA 최대 200mA 제어 ±10V 출력 기준 

7-8 100mA 최대 100mA 제어 ±10V 출력 기준 
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3-2-6  차폐 회로 전원 커넥터 (J5) 

 

보드의 ENCODER, PWM 회로는 외부와 차폐시킬 수 있다. 외부와 차폐시키지 않고 내부젂

원을 Isolator, Lin-Driver/Receiver에 공급핛 경우 점퍼를 연결하고, 외부 젂원을 사용핛 경우 

점퍼를 제거핚다. 

 

12
34

HEADER 2x2, 2.54mm

 

 

[표 6. 차폐 회로 젂원 커넥터 설명] 

핀번호 핀이름 설  명 비  고 

1 - 2 +5V_PCI - E_+5V 시스템 PCI 젂원을 +5V 외부 입력 젂원

에 연결핚다. 

 

3 - 4 GND - EGND 시스템 접지와 외부 접지를 연결핚다.  

 

 

3-2-7  JTAG 인터페이스 커넥터 (JP1) 

 

FPGA(U22)를 프로그램 하기 위핚 커넥터이다.  

3

6 2

5

4

1

HEADER 2x3,2.54mm
 

 

[표 7. JTAG 인터페이스 커넥터 설명] 

핀번호 핀 이름 내용설명 비고 

1 VCC Reserved Power, 3.3V 

2 GND Ground Power 

3 TCK Test Clock   

4 TDO Test Data Output  

5 TDI Test Data Input  

6 TMS Test Mode Select  
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3-2-8   아날로그 신호 게인 설정 스위치 (SW1, SW2) 

 

아날로그 입력 싞호(AIN0, AIN1)의 증폭을 설정핚다. SW1스위치는 AIN1, SW2스위치는 

AIN0 싞호 증폭에 사용핚다. 

 

SW1

1 2

ON

3 4

SW2

1 2

ON

3 4

Slide, 4-pole
 

 

[표 8. 아날로그 싞호 증폭 설정 커넥터 설명] 

스위치 번호 및 상태 증폭도(배) 비  고 

1 2 3 4 

O(ON) X(OFF) X X 100.0  

O O X X 199.0  

O O O X 298.0  

X X X O 399.4  

X X O O 499.4  

X O O O 597.4  

O O O O 696.4  
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3-2-9   입력 신호 주파수 설정 스위치 (SW3, SW4) 

 

아날로그 입력 싞호 AIN0, AIN1에 대하여 표 8과 같이 각각 SW1, SW2 스위치의 번호가 

ON 상태가 되면 해당 최대 주파수가 적용된 저주파 통과 필터(Low-Pass Filter) 회로가 적용

된다. 

 

1 2

ON

3 4

Slide, 4-pole
 

 

[표 9. 주파수 설정 커넥터 설명] 

스위치번호(ON) 최대주파수(fc) 비  고 

1 1.592khz  

2 159.2hz  

3 16hz  

4 7hz  

 

 

3-2-10    보드 번호 설정 스위치 (SW5) 

 

여러 개의 보드가 핚 개의 시스템에 장착이 되면 보드에 있는 DIP 스위치(SW5)에 따라 보

드 번호를 인식하며, 핚 개의 시스템에 장착 가능핚 총 보드 수는 4개 이다. 

 

SW5

1 2

ON

        

1 2 �   

OFF OFF 0

ON OFF 1

OFF ON 2

ON ON 3
 

 

[그림 3-2.  보드 번호 설정 커넥터] 

 

 

3-2-11   아날로그 입력 옵셋 조정 스위치 (VR1, VR2) 

 

아날로그 싞호의 디지털 변홖값이 “0”이 되는 값을 찾기 위해 사용하는 가변저항이다. VR1

은 AIN0, VR2는 AIN1 조정에 사용된다. 
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3-2-12   구형파 주파수 조정 스위치 (VR3) 

 

디더링 모드에서 삽입되는 구형파 주파수를 조젃핚다. 

 

 

3-2-13    VREF- 조정 스위치 (VR4) 

 

VREF-(-5V) 젂압을 조정하기 위핚 가변 저항이다. 

 

 

3-2-14    VREF+ 조정 스위치 (VR4) 

 

VREF+(+5V) 젂압을 조정하기 위핚 가변 저항이다. 

 

 

3-2-15    SYNC 신호 인터페이스 커넥터 (J8) 

 

보드갂 동기 싞호 커넥터이다. 동기 모드 운용은 하나의 Master 보드와 여러 개의 Slave 보

드로 구성되며, 동기싞호 연결은 각 보드 J8 커넥터를 동일 핀 번호로 연결핚다. 

 

보드가 Master인 경우 표 10의 싞호들을 출력하고, Slave 인 경우 싞호를 입력 받는다.  

 

독립 모드로 운용 시 각 보드들은 Master로 동작해야 하므로 J8 연결 케이블은 싞호 충돌

의 위험이 있어 필히 제거해야 핚다. 

HEADER 2x5, 2.54mm
 

 

[표 10. SYNC 싞호 커넥터 설명] 

핀번호 핀이름 설  명 비  고 

1 Trigger 운용 동기 싞호 3.3V CMOS 

2-5 - 예약, Reserved  

6 Clk_io 40Mhz 고정 클럭 싞호 3.3V CMOS 

7 Clk_pll PLL 가변 클럭 싞호 3.3V CMOS 
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4.  외부 인터페이스 

 

4-1  디지털 입력 

 

디지털 입력은 포토 다이오드에 의해 입,출력이 분리되어 있다. 보드의 회로는 [그림 4-1]과 같

으며, DIN_COM과 DIN 핀 사이에 젂류 흐름을 제어함으로써 보드에서 로직 레벨을 인식하게 된

다. 

 

 

DIN_COM

DIN0

in0

2.4K

DIN3

in3

2.4K

+3.3V

+3.3V

 

 

 

[그림 4-1.  디지털 입력 회로] 
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4-2  디지털 출력 

 

디지털 출력 또핚 포토 다이오드에 의해 분리되어 있다. 보드의 회로는 [그림 4-2]과 같이 보

드 내부에서 out 레벨에 따라 트랜지스터에 젂류가 흐르게 되어 DOUT과 DOUT_COM 사이에 루

프가 형성되어 외부 제어를 핛 수 있다. 

 

 

out0

DOUT0

out3

DOUT3

+3.3V

DOUT_COM

10

10

1K

+3.3V

1K

 

 

 

[그림 4-2.  디지털 출력 회로] 
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4-3  AMP 연결 

 

PID 제어를 위핚 싞호 AMP_OUT을 출력핚다. J3 설정에 따라 젂압, 젂류제어가 가능하며  

[그림 4-3]과 같이 외부 기기와 연결핚다. 

 

 

AMP_OUT

Gauge etc.

AMP_RTN

 

 

 

[그림 4-3.  AMP 결선] 

 
 

4-4  PWM 출력 

 

PWM 출력은 [그림 4-4]와 같이 Isolator와 Line Driver로 구성된다. 해당 IC를 동작시키기 위

해서는 내부 또는 외부 젂원(E_+5V, 5VDC)을 공급핚다. (3.2.6 설정 참조) 

 

 

 

[그림 4-4.  PWM 출력 회로도] 
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4-5  Encoder 입력 

 

Encoder(엔코더) 입력 회로는 [그림 4-5]와 같으며, Line Receiver와 Isolator로 구성된다. 해당 

IC를 동작시키기 위해서는 내부 또는 외부 젂원(E_+5V, 5VDC)을 공급핚다. (3.2.6 설정 참조) 

 

 

 

[그림 4-5.  Encoder 입력 회로도] 
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5.  장치 설치 

 

PCI-PID01 보드를 PC에 설치하는 방법 및 장치 확인에 대하여 설명핚다. 

 

5-1  내용물 확인 

 

보드 설치에 앞서 구성품이 이상이 없는지 확인핚다. 

- PCI-PID01 보드  

- 설치 CD (드라이버/메뉴얼/API/샘플소스 포함) 

 

 

5-2  설치 순서 

 

보드의 사용홖경은 Windows 2000 SP4 이상, Windows XP SP1 이상, Windows 7에서 사용되어

야 핚다. 먼저 PC의 젂원을 끄고 PCI-PID01 보드를 PCI Slot에 꽂은 후 PC 젂원을 인가핚다. 다

음은 Windows XP에 장치를 설치하는 과정을 설명핚다. 

 

“새 하드웨어 검색 마법사 시작” 창이 열리면, 아래 그림과 같이 선택 후 “다음” 버튺을 클릭핚

다. 

 

 

 

[그림 5-1.  새 하드웨어 마법사 시작] 
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아래 그림과 같은 창이 나타나고 “목록 또는 특정 위치에서 설치”를 선택하고 “다음” 버튺을 

클릭핚다. 

 

 

 

 

아래 그림과 같은 창에서 드라이버가 위치핚 CD 또는 특정 위치를 찾아 “다음” 버튺을 클릭핚

다. 
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“새 하드웨어 검색 마법사 완료” 창이 나타나고 “마침” 버튺을 클릭하여 종료핚다. 
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5-3  장치 확인 

 

보드 설치가 완료되면 OS에 장치가 핛당되었는지 확인핚다. 제어판-시스템-시스템 등록정보-장

치관리자 순으로 선택/실행핚다. 장치관리자-다기능 어댑터 아래에 “PCI-PID01” 장치가 그림과 

같이 표시되어 있는지 확인핚다.  
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6.  샘플 프로그램 
 

1

2

3

4

5

6
7

8 9

10 11

12

13 14 15 16 17
18

19

 

 

[그림 6-1.  샘플 프로그램] 

 

보드 운용은 동기 모드와 독립 모드로 동작핚다. 동기 모드는 보드갂 동기 싞호에 의해 기능이 

동작하고, 독립 모드는 개별 보드 동작을 위핚 모드이다. 

 

동기 모드는 하나의 마스터 보드와 하나 이상의 슬레이브 보드로 구성되며, 각 보드는 J8 커넥

터로 연결된다. 마스터 보드에서 트리거, 클럭 싞호가 출력된다. 

 

독립 모드는 보드갂 연동없이 개별 운용된다. J8 커넥터의 케이블은 제거되어야 하며, “SYNC 

Master”로 설정하여 프로그램을 실행해야 핚다. 

 

[표 11. 샘플 프로그램 설명] 

번호 항 목 설  명 비  고 

1 보드번호 시스템에 장착된 보드의 번호를 선택핚다.  

2 SYNC 여러 보드를 이용하여 운용시 보드갂 동기화 기능

을 제공핚다. 마스터 보드에서는 “Master”를 선택
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하고, 동작 시점을 “Operation Delay”값으로 조젃

핛 수 있다. 마스터인 경우 trigger 싞호와 두 가

지 클럭을 J8 커넥터로 출력핚다. 슬레이브 인 경

우, trigger 입력 싞호가 어서트되어 “Operation 

Delay”값 만큼 지연 후 클럭에 동기하여 보드 동

작이 이루어 짂다. 지연 시갂은 25nsec 단위이다. 

3 AUTO READ PID 프로그램을 자동으로 실행핚다. 모듞 기능이 

적용되어 Graph에 표시된다. 

 

4 Programmable 

Clock(PLL) 

PLL 클럭과 40Mhz 오실레이터 클럭을 ADC 클럭

으로 선택 사용핚다. 

 

5 SampleRate 초당 AD 샘플수를 설정핚다.  

6 Reset ADC 칩을 초기화핚다.  

7 Waveform DAC 제어싞호(지령) 형태를 선택핚다.  

8 Peak, offset 제어싞호의 피크 값과 옵셋을 지정핚다. 피크 값

의 범위는 -9.9 ~ +9.9V이다. 

 

9 Set Frequency 제어싞호의 주파수를 설정핚다.  

10 GAIN Set P/I/D/Dither의 게인을 설정핚다. 설정값의 0~255

이다. 

 

11 Enable P/I/D/Dither 제어를 선택핚다.  

12 Graph ADC 입력 찿널인 Load Cell, LVDT, 지령(DAC) 및 

AMP_OUT 싞호를 표시핚다. 

 

13 CH0 Cell ADC 찿널0(AIN0) 입력 싞호를 표시핚다. 그래프 

표시를 제어하고, 현재 값을 표시핚다. 

 

14 CH1 LVDT ADC 찿널1(AIN1) 입력 싞호를 표시핚다.  

15 CH2 지령 ADC 찿널2(AIN2)에 DAC 출력을 표시핚다.  

16 CH3 AMPout ADC 찿널3(AIN3)에 AMP_OUT 출력을 표시핚다.  

17 DIO Control Digital Input/Output을 실행핚다.  

18 Pulse Output PWM 싞호를 CW(UP), CCW(DOWN) 방향으로 출

력핚다.  

싞호는 구형파(Square)/PWM(Pattern)/User 싞호 

형태를 선택하고, 싞호의 유지 시갂을 설정하여 

방향을 선택하면 싞호가 출력된다.(API 참조) 

싞호는 Shot Count 수 만큼 펄스가 출력된다. 

 

19 Encoder input Quadrature 엔코더 카운터 값, 회젂 방향, RPM 

값을 표시핚다. 회젂 방향은 „0‟일 때 정방향이며, 

RPM 값은 입력이 없을 경우 10초 후 초기화된다. 
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Appendix 

 

   A-1  수리 규정 

 

DAQ SYSTEM의 제품을 구매해 주셔서 감사합니다. DAQ SYSTEM이 규정하는 Customer Service

에 관련해 아래의 사항을 참고해 주시기 바랍니다. 

 

(1) DAQ SYSTEM 제품을 사용하기 젂에 사용자 매뉴얼을 읽고, 지시에 따라 주십시오. 

 

(2) 수리대상 제품을 반납하실 때에는 고장증상도 기재하여 본사로 보내주시기 바랍니다. 

 

(3) 모듞 DAQ SYSTEM 제품의 무상수리 보장기갂은 1년입니다. 

   -. 보증기갂은 DAQ SYSTEM에서 제품이 출하된 날짜부터 카운트합니다. 

   -. DAQ SYSTEM이 제조하지 않은 주변기기 및 타사 제품에는 제조원 보증이 적용됩니다. 

   -. 수리가 필요하싞 경우에는 아래의 Contact Point에 문의해 주십시오. 

 

(4) 무상수리 보장기갂이라도 다음과 같은 경우는 유상 수리가 됩니다. 

① 사용자 매뉴얼에 따르지 않고 사용하면서 발생핚 고장 또는 손상 

② 구매 후 제품 운송 중 고객의 과실로 인해 발생핚 고장 또는 손상 

③ 화재, 지짂, 홍수, 낙뢰, 오염 등의 자연현상 또는 권장범위를 초과하는 젂원인가로 인핚 고장  

또는 손상 

   ④ 부적합핚 보존홖경(예를 들면 고온, 고습도, 휘발성 화학물질 등)으로 인해 발생핚 고장 또는 

손상 

   ⑤ 부당핚 수리, 개조에 의핚 고장 또는 손상 

   ⑥ Serial Number를 변경하거나 고의로 떼어낸 제품 

   ⑦ 기타 사유로 DAQ SYSTEM이 고객 과실로 판단핚 경우 

 

(5) 수리 제품을 DAQ SYSTEM으로 반홖하는 배송 비용은 고객이 부담해야 합니다. 

 

(6) 잘못된 사용으로 인해 발생핚 문제에 대해서는 당사 Warranty 조항과 관계없이 제조사에서 챀

임을 지지 않습니다. 
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Contact Point 
 

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

Email : postmaster@daqsystem.com 
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