Pues a ver.......

Desde que salió al mercado, compre un kit de desarrollo que estaba compuesto de dos placas la G-101[image: image1.png]


 o corazón del tema y la 

G-102[image: image2.png]


 o placa de expansión.

Si a esas dos le sumamos una 3700 [image: image3.jpg]


de Rabbit, obtenemos la mas conocida como  

G-REX.[image: image4.jpg]



Aparte de que es conocida entre los americanos como "Rabbit fiasco"(que expresivos..) se trata de una especie de PLC ya que puede trabajar en modo autónomo, pero con comunicación por USB o Ethernet.

En definitiva un fallido (otro mas) proyecto del patrón de Gecko destinado en principio a constituir un lazo cerrado mediante motores paso a paso y encoder.

Pero que esconde un potentísimo generador de pulsos dotado de 16 entradas y salidas digitales y cuatro analógicas, siendo capaz de interpolar hasta 6 ejes.

He trabajado con el los últimos tres años y la diferencia con el tradicional puerto paralelo es abismal.

Y me explico en mi configuración con puerto paralelo la velocidad máxima es de 750mm/mto. en la de G-REX pasa a 6500mm/mto. siempre hablando de sin perdida de pasos. 

La forma de trabajo de este pedazo de pepino es un poco compleja, la placa G-101 esta dotada de una FPGA que actualiza 1024 veces por segundo la información recibida de todas las entradas y salidas así como de las lecturas de los encoder, para con todo ello calcular y enviar los pulsos correspondientes a los motores en función de los distintos parámetros(avance, rampas, posición etc).

Actualmente su desarrollo para Mach3 esta parado.

La documentación existente la teneis en estos enlaces :

Manual G-101
Guia de configuración
Por supuestisimo ambos en ingles

