Usando Kanalog 1.0

Kanalog suma mddulos 1/O para el controlador de movimiento KFLOP de Dynomotion.
Kanalog ofrece 6 tipos diferentes de 1/O que es suficiente para conducir por completo
muchos tipos de mdquinas herramientas.

Salidas estandar +/- 10V analdgicas se pueden utilizar para conducir unidades de motor
analdégico. Las salidas analégicas son verdaderos DACS 12 bits, no PWM filtrados que tienen
una respuesta lenta y ondulacién. Todos (8) Las entradas analdgicas y (8) salidas analdgicas
se actualizan cada vez que toda la muestra de servo de 90US (11 kHz).

Los conductores del relé, Opto entradas, Opto salidas, Entradas diferenciales de
codificador, entradas y salidas LVTTL se han incluido junto con 112 terminales de tornillo.
La foto de abajo muestra Kanalog con KFlop montada y dos cables que conectan los dos
tableros.

MDD TR T,
WL A hem

Fig 1: Kflop + Kanalog
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Establecer las opciones en el Programa Ejecutivo KMotion para KAnalog y para el KFlop
requerido.




Estado analdgico:

Todas las lecturas analégicas de la configuracion ADC y DAC se puede observar mediante la

seleccién de la pestafia KAnalog de la pantalla de 1/O analdgicas.
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ADC= DAC=
#0 395 = 1.929 wolts 10z4 = -5.000 wolts
#1 386 = 1.885 wolts -5lz = £.500 wolts
iz 390 = 1.904 wolts o = 0000 wolts
fa 386 = 1.885 wolts o = 0000 wolts
#d4 1073 = E_Z39 wolts o = 0.000 wolts
#5 104 = E5_13E5 wolts o = 0.000 wolts
#5 1057 = 5.161 wolts o = 0000 wolts
#7 105 = 5.137 wolts o = 0000 wolts

Estado digital:

Toda la I/0 digital se puede observar mediante la seleccidn de la ficha Kanalog de la
pantalla de I/ O digital.

Las entradas estan en el lado izquierdo de la pantalla y las salidas estan a la derecha. Las
salidas pueden ser activados haciendo clic en el estado.
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Bit State Bit State
1Z2 Gen Purpose IN 0O ™ 144 Opto OUT Q ;
129 Gen Purpose IN 1 3 145 Opto OUT 1 L |
120 Gen Purpose IN 2 ? l4g Opto OUT £ L |
131 Gen Purpose IN 3 f 147 Opto OUT 3 L
13E Gen Purpose IN 4 f 148 Opto OUT 4 L
133 Gen Purpose IN & ? 143 Opto OUT & | |
134 Gen Purpose IN & ? 1ED Opto OUT & ;
125 Gen Purpose IN 7 3 151 Opto OUT 7 il
136 Opto IN 0 7 15Z FET Driver 0O 7
127 Opto IN 1 [ 153 FET Driver 1 [
128 Opto IN 2 ] 154 FET Driwver £E ]
139 Opto IN 2 al 155 FET Driver 3 al
140 Opto IN 4 F1 1E& FET Driwver 4 F1
141 Opto IN & F1 157 FET Driver & F1
147 Opto IN & " 158 FET Driver & "
143 Opto IN 7 [ 155 FET Driver 7 [

160 Cen Purpose 0 []
161 Gen Purposze 1 []
162 Gen Purpose 2 []
1463 Gen Purpose 3 :
1é4 Gen Purpose 4 :
168 Gen Purpose & :
166 Gen Purpose & []
167 Gen Purposze 7 []
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La configuracion de ejemplo siguiente muestra una configuracion tipica en la que un
amplificador analégico externo del motor se va a utilizar con retroalimentacién del
encoder e interruptores de limite épticamente aislados.

Tenga en cuenta las dreas de la pantalla con un circulo rojo.

El tipo de entrada “Axis Modes” ha sido seleccionado como "Encoder" con el primer
canal de entrada se establece en 0 (los encoders sdélo utilizan un canal de entrada).
Un encoder debe entonces ser conectado a Kanalog JP1 A0+ AO- BO+ BO-.

El tipo de salida del eje ha sido seleccionado como "DAC Servo" con el primer canal
de salida se pone a 0 (DAC servos sélo utilizan un canal de salida). Amplificador del
motor se debe conectar a Kanalog DACO JP11 el pin 1 (y tierra).

Opciones de final de carrera han seleccionado 1/0 Bits N.2 136 y 137 que son
Kanalog Opto Entrada Oy 1 en JP15 entre los pines 1y 2y 3vy4.
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