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1 .  概要  

DATK（ Device  Ar t  Tool  Ki t）の制御モジュール CM01 にはブートローダプログラ

ム CM01_Boot，ユーザプログラムとして制御プログラム CM01_Ctr l が出荷時に書き

こまれています．ブートローダは自己書き換え機能を持ちユーザプログラムの書き

換えが可能です． CM01 ではまずブートローダが起動します．自己書き換えの指令

がなければ，次にユーザプログラムである制御プログラム CM01_Ctr l が呼び出され

ます．  

CM01 はシリアル通信モジュール（ SC02 等）と接続し，パソコンからはシリアル

通信モジュールを経由して CM01 と通信を行います． CM01 をパソコンから通信制

御するソフトウェアを制作するには，制御プログラム CM01_Ctr l に対応したクラス

CM01 を用います．クラス CM01 は Windows の Visua l  C++ (Visua l  S tud io  2008  )のコ

ンソールアプリ用です（ Unicode には対応しておりません）．基本的にファームウェ

アの制御プログラム CM01_Ctr l とクラス CM01 は同じバージョンのものを使用しま

す．本マニュアルの対象は Ver.2 .1 および Ver.2 .2 です．  

 CM01 のプログラム（ファームウェア・パソコン側ソフトウェア）はオープンソ

ースになっておりますので，用途・環境に応じて適宜書き換えてご利用ください．  

 

1 .1  プログラム作成に必要なファイル  

 CM01 を SC02 に接続してプログラムを作成する場合，下記のファイルが必要とな

ります．   

 

  CM01.h   クラス CM01 のヘッダファイル  

  CM01.cpp   クラス CM01 のソ－スファイル  

 SC02.h    クラス SC02 のヘッダファイル  

  SC02.cpp   クラス SC02 のソ－スファイル  

Contro lModu le .h  クラス Contro lModu le のヘッダファイル  

 f td2xx .h   FTDI 社  D2xx 用のヘッダファイル  

 f td2xx . l ib   FTDI 社  D2xx 用のライブラリ  

 f td2xx .d l l   FTDI 社  D2xx 用のダイナミックリンクライブラリ  

 

SC02 は FTD I 社の USB チップ FT245R L を使用しているため， USB のデバイスド

ライバと専用ライブラリが必要となります．FTD I 社のホームページより D2XX ドラ

イバをダウンロード・インストトールしてください．ダウンロードした D2XX ファ

イルにはドライバ本体のほかに， fed2xx .ｈ， fed2xx .d l l， fed2xx . l ib が一括して含ま

れています．  
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 DATK の各モジュール用のクラスは基底クラス Contro lModule を継承しているた

め．クラス Contro lModule 用のファイルが必要となります．  

 

1 .2  プログラム開始から終了まで  

 もっとも簡単な動作例としてエンコーダ入力ボードと PWM 出力ボードを取り付

けた CM01 を SC02 と接続して使う例を示します．  

ID＝ 2 のモジュールをオープンして，PWM 出力値の設定とエンコーダカウント値

を入力するプログラムです．エラー処理等は省略しています．詳しくはサンプルプ

ログラムのソースコードをご覧ください．  

 

 CM01 cm;    / /  クラスの生成  

 SC02 sc ;    / /  クラスの生成  

  

 sc .Open(  1  ) ;    / /  ID  =  1 の SC02 をオープン  

 cm.Open(  &sc ,  0 ,  2  ) ;   / /  ID  =  2 の CM01 をオープン  

制御ループ {  

  cm.PwmBoard . sPwm1 =  100;  / /  PWM デューティー比の設定  

  cm.Exchange (TRUE);   / /  データ送受信  

  p r in t f ( "enc  %d ¥n",  cm.EncBoard . lEncoder ) ;  / /  エンコーダ値の表示  

 }  

 cm.C lose( ) ;   / /  クローズ  

 sc .C lose( ) ;   / /  クローズ  

 

 また，CM01 を複数台使用する場合，送受信をまとめて行うことで通信間隔を高速

化できます．例えば CM01 を２台（ cm1,cm2）使用する場合，  

 

 cm1.Exchange (FA LSE );  / /  この時点では送信しない  

 cm2.Exchange (TRUE);   / /  ここでまとめて送受信  

 

とすることで，送受信の効率を向上できます．  

 ただしまとめて送信できる台数には限度があります．詳細は次節で解説いたしま

す．  
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1 .3  送受信データサイズ  

 CM01 は複数枚連結して使用することを前提としていますが，一度に送受信でき

るデータ量には限界があります．この限界はシリアル通信モジュール（ SC02）のバ

ッファサイズによって規定されます（ SC02 は送・受信ともに 256 バイト）．  

 2 台のモジュールを SC02 に連結した場合の送信パケットの構成を表 1 に受信パケ

ットの構成を表 2 に示します．  

CM01 の送受信データサイズは入出力ボードの構成により変化します（表３）．し

たがって，送受信データサイズの計算は，入出力ボードの構成に応じて行う必要が

あります．  

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

表 1 SC02 送信パケット  

項目  サイズ（バイト） 

コマンド  1  

送受信デバイス数  1  

モジュール 1 のパケット  

ポート番号  1  

ID  1  

送信サイズ  2  

受信サイズ  2  

コマンド  1  

データ  X 

チェックサム  1  

 

モジュール 2 のパケット  

 

表 2 SC02 受信パケット  

項目  サイズ（バイト） 

モジュール 1 のデータ  

ポート番号  1  

ID  1  

受信サイズ  2  

データ  X 

ステータス  1  

チェックサム  1  

 

モジュール 2 のパケット  

 

ステータス  1  

表 3  各入出力ボード送受信データサイズ（単位：バイト）  

入出力ボード  送信データ  受信データ  

エンコーダ入力ボード  0  14  

センサ入力ボード  0  16  

PWM 出力ボード  4  0  

DA 出力ボード  2  0  

P IO ボード A・ B 4  2  
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・計算例  

2 台の CM01（ PIO ボード A＋ PWM 出力ボート）を SC02 に連結し Exchange コマ

ンドを実行した場合の送受信パケットサイズを計算します．表１～ 3 より，送信デ

ータ以外の要素は 8 バイト， PIO ボード A の送信データは 4  バイト， PWM 出力ボ

ードは 0 バイトであるため， 1 台の CM01 の送信パケットサイズ TxSize は，  

TxSize  =  8 バイト + 4 バイト + 4 バイト = 16 バイト  

となります．同様に CM01 の受信パケットサイズ RxSize は，  

RxSize  =  6 バイト + 0 バイト + 2 バイト = 8 バイト  

となります．  

 SC02 の送信データ以外の要素は 2 バイトなので SC02 の送信パケットサイズ

ScTxSize は，  

ScTxSize  =  2 バイト + 16 バイト×2  =  34 バイト  

となります．同様に SC02 の受信パケットサイズ ScRxSize は，  

ScRxSize  =  1 バイト + 8 バイト×2  =  17 バイト  

となります．  

 

2 .  入出力データ構造体  

2 .1  CM 0 1 _ INPU T_ E NC 型構造体  

定義  

t yp ed e f  s t r uc t  _ CM0 1 _ INP UT _ ENC  

{  

 l o n g  lE nco d e r ;   エンコーダのカウント値．  

 W OR D wS e nso r [5 ] ;  センサ入力の A/D変換値．  

}  CM0 1 _ I NP UT _ ENC; 

 

概要  

 エンコーダ入力ボード用のデータ構造体  

  

2 .2  CM 0 1 _ INPU T_ S EN SO R 型構造体  

定義  

t yp ed e f  s t r uc t  _ CM0 1 _ INP UT _ SENS OR  

{  

 W OR D wS e nso r [8 ] ;  センサ入力の A/D変換値．  

}  CM0 1 _ I NP UT _ SENS OR ;  

概要  

センサ入力ボード用のデータ構造体   
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2 .3  CM 0 1 _ OUTPU T_ PW M 型構造体  

定義  

t yp ed e f  s t r uc t  _ CM0 1 _ OUT P UT _ P W M  

{  

 s ho r t  sP wm1 ;  PWM出力デューティ比．  

 s ho r t  sP wm2 ;  PWM出力デューティ比．  

 

}  CM0 1 _ OUT P UT _ P WM;  

 

概要  

PWM 出力ボード用のデータ構造体．デューティ比の設定値によって， P W M 出力基

板の出力端子の状態は以下のようになります．  

 

sP wm  DIR  EN  P W M  

0  0  1  0 %  

1 0 2 4  1  1  1 0 0 % 

-1 0 2 4  0  1  1 0 0 % 

1 0 2 4 以上  0  0  0 %  

 

2 .4  CM 0 1 _ OUTPU T_ D A 型構造体  

定義  

t yp ed e f  s t r uc t  _ CM0 1 _ OUT P UT _ DA  

{  

 s ho r t  sD A;  DA出力値．  

}  CM0 1 _ OUT P UT _ DA;  

 

概要  

DA 出力ボード用のデータ構造体．DA 出力値により DA 出力基板の出力端子の状

態は以下のようになります．  

 

sD A  RE F  CT R L1  

0  0 V 1  

2 0 4 7  1 0 V 1  

-2 0 4 7  -1 0 V  1  

2 0 4 8 以上  0 V  0  
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2 .5  CM 0 1 _ PIO 型共用体  

  

定義  

t yp ed e f  un io n  _ C M0 1 _ P IO  

{  

s t r uc t{  

W OR D wD ata ;  入出力データのワード値  

W OR D wD ir ;   入出力方向設定値のワード値  

}W o rd ;  

s t ruc t{  

u ns i g ned  P 0 :  1 ;  入出力データのビット値  

   ⠇  

u ns i g ned  P 1 5 :  1 ;  

u ns i g ned  DI R0 :   1 ;  入出力方向設定値のビット値  

    ⠇  

u ns i g ned  DI R1 5 :  1 ;  

}  Bit  

}  CM0 1 _ P IO ;  

 

概要  

 PIO 基板用のデータと入出力方向設定構造体．各ポートごとに入出力方向を設定

できる．データ，方向設定値ともに PIOA では 8bi t， PIOB では 10bi t まで有効．  

 

3 .  クラス CM01 

 ク ラ ス CM01 は ク ラ ス Contro lModu le を 継 承 し て い ま す ． こ の た め ク ラ ス

Contro lModu le の変数や関数がメンバとなりますが，実際には使用されず無効となる

変数や機能もあります．  

 

3 .1  メンバ変数  

クラス Co nro lM o duleからの継承  

B YT E b P o r t ;   CM0 1の接続されているポート（無効）．  

 B YT E b ID;   CM0 1の ID．  

 B YT E b Sta t u s ;   CM0 1本体及びパソコンのステータス．  

 B YT E b Ver s io n ;  ファームウェアバージョン．  

 cha r  E r ro r [2 5 6 ] ;  エラー発生時にエラーメッセージが書き込まれます．  
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クラス CM 0 1独自のもの  

B YT E b B o ard ID_ P A;    P A側に接続されている入出力基板の ID  

B YT E b B o ard ID_ P B ;    P B側に接続されている入出力基板の ID  

 s ho r t  s I np u tDa ta S ize ;    入力データのサイズ  

 s ho r t  sO utp u tDa taS ize ;    出力データのサイズ  

 

CM0 1 _ INP UT _ EN C E n cB o ard ;   エンコーダ入力基板用データ構造体  

 CM0 1 _ INP UT _ SE NS O R S e nso rB o ard ;  センサ入力基板データ構造体  

 CM0 1 _ O UT P UT _ PW M P wmB o ard ;  P W M出力基板データ構造体  

 CM0 1 _ O UT P UT _ DA D aB o ard ;   D A出力基板データ構造体  

 CM0 1 _ P IO P io B o ard A;    P IOA基板データ・入出力方向構造体  

 CM0 1 _ P IO P io B o ard B ;    P IOB 基板データ・入出力方向構造体  

 

3 .2  CM01::Open  

書式  

 BOOL Open(  Co nt ro l M o d ule *  p P a re n t ,  B YT E b P aren tP o r t ,  B YT E b Mo d ule I D  ) ;  

引数  

  Co nt ro l Mo d u le *  p P a re n t  親モジュールのポインタ  

 B YT E b P aren tP o r t   接続している親モジュールのポート番号  

B YT E b Mo d ule I D   CM01 の ID（ 0～ 255）  

戻値  

 成功： TRUE 

 失敗： FA LSE  

動作  

CM01 をオープンします． b Mo d ul e ID に CM_MASTER_ID を指定すると，すべ

ての ID の制御モジュールが応答します． ID が分からない場合や，制御モジ

ュールが 1 枚しか使用しない場合に CM_MASTER_ID を設定します．  

オ ー プ ン の 時 点 で 接 続 さ れ て い る 入 出 力 ボ ー ド の 情 報 が b B o ard ID_ P A と

b B o ard ID_ P B に入力されます．  
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3 .3  CM01::Close  

書式  

 BOOL Close(  vo id  ) ;  

引数  

 なし  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

 CM01 をクローズします．  

 

3 .4  CM01::Reset  

書式  

 BOOL Rese t (  vo id  ) ;  

引数  

 なし  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

 CM01 をリセットします．CM01 内部でソフトウェアリセットがかかります．  

 

3 .5  CM01::Ping  

書式  

 BOOL P ing(  vo id  ) ;  

引数  

 なし  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

 動作チェック用のコマンドです．パソコン側から送信した 1 バイトデータと

同じデータが返ってくるかを確認します．  
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3 .6  CM01::SetID  

書式  

 BOOL Se t ID(  BYTE bNewID ) ;  

引数  

 BYTE bNewID   新しい ID（ 0～ 254）  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

 CM01 に新しい ID を設定します．新しい ID は CM01 の EEPROM に書き込ま

れるため，次回起動時も有効になります．ID=255(CM_MASTER_ID)は指定で

きません．  

 

3 .7  CM01::GetID  

書式  

 BOOL Get ID(  vo id  ) ;  

引数  

 なし  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

 CM01 に設定されている ID を取得し bID に書き込みます．  

 

3 .8  CM01::GetVers ion  

書式  

 BOOL GetVer s ion(  vo id  ) ;  

引数  

なし  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

 CM01 のプログラムバージョンを取得し b Ver s io n に書き込みます．  

 プログラムバージョンが 2 .1 の場合 b Ver s io n  =  0 x2 1 となります．  
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3 .9  CM01::Bl ink  

書式  

 BOOL Bl ink(  BYTE bNum ) ;  

引数  

 BYTE bNum  点滅回数  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

 bNum に設定した回数 LED が点滅します．チェック時などに使用します．  

  

 

3 .10   CM01::SetParam 

書式  

 BOOL Se tParam(  P CM_PARAM pParam ) ;  

引数  

 PCM_PARAM pParam  制御パラメータ構造体のポインタ  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

CM01 に制御パラメータを設定します． CM01 では制御タイムアウトは使用

されていませんので fCtr lT imeou t の値は無効となります．  

 

3 .11   CM01::GetParam 

書式  

 BOOL GetParam(  P CM_PARAM pParam ) ;  

引数  

 PCM_PARAM pParam  制御パラメータ構造体のポインタ  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

 CM01 に設定されている制御パラメータを取得します．  
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3 .12   CM01::E xc ha ng e  

書式 1 

 B OO L E xc ha n ge (  vo id *  p Ou tp utD a ta ,  vo id * p I np ut Da ta ,  B OO L R i gh t No w=T RU E ) ;  

引数  

 vo id *  p O u tp utD a ta  出力データバッファのポインタ  

vo id *  p I np ut Da ta  入力データバッファのポインタ  

B OO L Ri g ht No w  送受信タイミングの指定  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

CM01 とデータの送受信を行います．p O u tp u tDa ta に出力データを格納したバ

ッファのポインタを，p Inp ut Da t a に入力データバッファのポインタを設定しま

す．送受信されるデータサイズは s Inp u tD a taS ize と sO utp u tDa ta S ize の値となり

ます．引数 Rig ht No w を省略するか TRUE を指定するとすぐに送受信が行われ，

FA LSE を指定すると送受信予約だけが行われます．  

 

 

書式２  

 B OO L E xc ha n ge (  B OO L Ri g h tNo w=T RUE ) ;  

引数  

 B OO L Ri g ht No w  送受信タイミングの指定  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

CM01 とデータの送受信を行います．接続されている入出力基板に合わせた

データが送受信されます．例えば，エンコーダ入力ボードと PWM 出力ボー

ドが接続されている場合，メンバ変数の P wmB o ard  内の値が出力されエンコ

ー ダ の カ ウ ン ト 値 と AD 変 換 値 が Enc B o ard 内 の 変 数 に 入 力 さ れ ま す ． 引数

Ri g ht No w を省略するか TRUE を指定するとすぐに送受信が行われ， FA LSE

を指定すると送受信予約だけが行われます．  
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3 .13   CM01::ClearData  

書式  

 B OO L Cle a rDa ta (  vo id  ) ;  

引数  

 なし  

戻値  

 成功： TRUE，失敗： FA LSE  

動作  

CM01 内部のデータをクリアします．現状ではエンコーダのカウント値が 0

にクリアされます．  

*ファームウェア v2 .0 は未対応です．  

 

 

付録  

・ CM_PARAM 型構造体  

メンバ変数  

 f loa t  d t ;  制御周期をミリ秒単位で指定します．デフォルトは 1 .0

ミリ秒です．  

 f loa t  fC t r lT imeout ;  制御タイムアウトをミリ秒単位で指定します．デフォ

ルトは 1000ミリ秒です．0でタイムアウトは無効になり

ます．  

 f loa t  fCommTimeou t ;  パソコン側，モジュール側双方の送受信通信タイムア

ウトをミリ秒単位で指定します．デフォルトは 1000ミ

リ秒です． 0でタイムアウトは無効になります．  
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注意事項 

・本ソフトウェアは，ソースコードをオープンにしておりますが，商業利用・無断

転載はおやめください．また，本ソフトウェアはお客様が自由に改変して御使用

いただけますが，お客様のソフトウェア改変に伴う事故や故障等に関して当方で

は，一切の責任を負いません．  

・本ソフトウェアにより生じるお客様の製品に起因して発生したいかなる損害に対

しても当方では，一切の責任を負いません．  

・本ソフトウェアの仕様は改良のため予告なく変更することがあります．  

 

 

改版履歴 

 

2015 年 8 月  初版  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

お問い合わせはメールにてお願いいたします．  

 

アークデバイス  

E-ma i l : in fo@arcdevice .com  

URL:  h t tp : / /www.arcdevice .com/  
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