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《ＭＦＵ-５０１／５０３ＡＴ》                                                    ４-４. Visual Basic のサンプル

 4-4. Ｖｉｓｕａｌ Ｂａｓｉｃ（32BIT 版）のサンプル

    ＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８またはＮＴ上で本ボードの機能を一通り動作させてみるものです。

    Ｖｉｓｕａｌ Ｂａｓｉｃ（4.0）で作成されており、ＶＢ（5.0／6.0）でも動作します。

    あらかじめ当社提供のＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８・ＮＴ用のドライバおよびインタフェース用

ＤＬＬがインストールされている前提です。  なお本サンプルプログラム中の制御は割り込みを

使用していません。    割り込みリソースをドライバに登録した場合は外部割り込み入力を要因

に選択して（単に動作確認のため）発生回数を表示するだけです。

   またＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８の場合で割り込みを使用しないときはドライバのインストール

  が不要です。（９５・９８でのＩ／Ｏ操作はＤＬＬが直接ハードウエアにアクセスするため）

   表４－７．

    ソフトウエア要素 ＯＳ           使用するモジュール／ファイル

９５

(98)

 ｐｔａ９５＿０．ｖｘｄ

 ａｃｃｓ＿９５．ｄｌｌ
 デバイスドライバ、および

 インタフェースＤＬＬ

ＮＴ

(4.0)

 ＮｔＰｔａ＿？ｓｙｓ  （？：０～１５任意の整数）

 ｐｏｒｔ＿ｎｔ．ｄｌｌ

 Ｖｉｓｕａｌ Ｂａｓｉｃ

 サンプルプログラム

 モジュール構成

９５

９８

ＮＴ

(4.0)

共通

 ｐｍｃ５０３．ｖｂｐ    ：モータ制御プロジェクト

 ｐｍｃ５０３．ｆｒｍ    ：モータ制御実行フォーム

 ａｃｃ＿ｒａｔｅ．ｆｒｍ：加減速レート計算フォーム

 ｄｒｉｖｅｒ．ｆｒｍ    ：ドライバ・フォーム（共通）

 ｄｒｖｄｌｌ．ｂａｓ    ：ＤＬＬ関数定義    （共通）

 ｍｆｕ５０３．ｂａｓ    ：ハードウエア定義  （共通）

 ａｄ５０３．ｖｂｐ      ：ＡＤ変換プロジェクト

 ａｄ５０３．ｆｒｍ      ：ＡＤ変換実行フォーム

   本サンプルプログラム・ソースはＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８／ＮＴで共通ですが、使用する

 ＤＬＬが異なるのでＤＬＬ関数定義用の標準モジュール（drvdll.bas）先頭で、

     ＃Ｃｏｎｓｔ ＤＲＩＶＥＲ＝“Ａｃｃｓ＿９５”    ‘９５・９８の場合（デフォルト）

   ‘＃Ｃｏｎｓｔ ＤＲＩＶＥＲ＝“Ｐｏｒｔ＿Ｎｔ”    ‘ＮＴ 4.0 の場合

 の定義を条件コンパイルで対応、ＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８／ＮＴでは関数名が異なるＯＰＥＮ／

 ＣＬＯＳＥをＡｌｉａｓ機能を使用してプログラム本文中では同一名で扱えるようにしています。

   さらにＯＰＥＮ操作はＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８／ＮＴの各ＤＬＬではパラメータが異なります

 から、ｆｒｍＭａｉｎのＬＯＡＤイベント中で対応したパラメータをｃｂｏＤｒｖＰａｒａｍに

 セット、その値を元にＯＰＥＮ関数のパラメータとしています。

《操作方法》    あらかじめ本ボードに設定したリソース（Ｉ／Ｏアドレス）を確認しておきます。

              操作手順は①ドライバのオープン、②ボードのリソース設定、③以後はボードの

            各機能実行の順です。  終了時は必ずドライバのクローズ操作を行います。

                テキストボックスに記入する値は全てＨＥＸ表記です。

              （例）１２ＢＩＴデータ８００Ｈなら３文字“８００”と入力します。
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スタートアップ・フォーム（frmDriver）

   本ボードのサンプルプログラムはパルスモータ制御例とＡＤ変換例があり、いずれも当フォーム
 から実行を開始します。
   cmdOk_Click【OKﾎﾞﾀﾝ】の処理で当 frmDriverを非表示し、frmMainをモーダルウインドウで
 表示します。 これがアプリケーションの本体となります。
   frmMainの cmdEnd_Click【ENDﾎﾞﾀﾝ】の処理は frmMainをアンロードします。 これにより
 frmDriverに制御が戻ってドライバのクローズ処理が行われ、プログラムを終了します。
   frmMainの cmdEndの処理が“ＥＮＤ”ではなく“Unload frmMain”であることに注意して
 ください。 また frmMainで使用する“iobase”“inter_no”“devno”の各変数はmfu503.bas
 でグローバル宣言してあります。

     ＯＰＥＮ         （cmdOpen）： デバイスドライバをオープンします。
                      ＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８の場合は使用する割り込み番号を選択ボックス

                      cboDrvParamで指定して、ＮＴの場合は使用するデバイスドライバの枝
                     番号（０～15）を指定してから当ボタンをクリックします。

     ＣＬＯＳＥ     （cmdClose）： デバイスドライバをクローズします。

     ＯＫ             （cmdOk）： 設定したＩ／Ｏベースアドレスと割り込み番号をＨＥＸで
                    テキストＢＯＸに記入、選択してからクリックすると本ボードの存在を確認

                    し、存在していれば“frmMain”に制御を渡します。

                      また、（“frmMain”のアンロードで）制御が戻って来たらドライバのク

                    ローズを行い、終了します。

     ＥＮＤ         （cmdEnd）： 終了します。
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《ＭＦＵ-５０１／５０３ＡＴ》                                                    ４-４. Visual Basic のサンプル

ＡＤ変換実行フォーム（frmMain of ad503.frm）

   タイマ               （tmrGetDi）： タイマのプロパティで設定した時間々隔で汎用デジ
                       タル入力ポートと外部割り込み入力を調べ、シェイプコントロールの
                       ランプに表示します。
                         またデバイスドライバの GetIntrCount( )関数から得た外部割り込みの

                       発生回数値をテキストボックス txtIntrCount に表示します。

    ＯＵＴ              （cmdDioOut）： テキストボックス txDoData に入力された汎用デジ
                       タル値を更新出力します。  出力値は次回操作まで保持されます。

                                       （２ビットなので０～３と記入／３－１２項参照）

   ＥＮＡＢＬＥ        （cmdIntrEn）： 割り込みの発生回数（積算値）を示す IntrCount( )
                       値をクリアし、本ボードからの割り込み信号出力を許可します。

   ＤＩＳＡＢＬＥ      （cmdIntrDis）： 本ボードからの割り込み信号出力を禁止します。

   ＳＡＭＰＬＥ        （cmdAdSamp）：アナログ入力Ｃｈ０～３を各１回サンプリング／ＡＤ
                       変換を行い、（ＨＥＸ）数値表示します。

                         Ｂｉｔ／Ｒａｎｇｅ／Ｍｏｄｅ／２’ｓＣｏｍｐのいずれかが前回から
                       変更されている場合は ModeSetAd プロシージャで各設定を更新したうえ

                       で行います。（2’sComp：セットなら２の補数、リセットならバイナリ）

               【注１】  Ｂｉｔ（分解能）指定は標準の１２ビット仕様ボードではデフォルト

                       表示の１２ＢＩＴだけしか使用できません。  オプションの１６ビット

                       仕様機に限り１２／１４／１６ＢＩＴの各指定が有効になります。

   ＲＥＳＥＴ            割り込み制御レジスタ【注２】、同関連ステータス、ＡＤ変換ステー
                       タスをクリアします。  【注２】モータ制御ＬＳＩ内部レジスタを除く。

   ＥＮＤ              “frmMain”をアンロードして“frmDriver”に制御を戻します。
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モータ制御実行フォーム（ frmMain of pmc503.frm ）

     途中減速      （cmdSlowDown）： 途中減速コマンドを書き込みます。

     減速停止      （cmdSdStop）： 減速停止コマンドを書き込みます。

     停止          （cmdStop）： 即停止コマンドを書き込みます。

     リセット      （cmdReset）： 現在位置レジスタをクリアし、本ボードをリセットします。
                    なお本ボードの仕様上、クリアされるのは割り込み制御レジスタ、同関連の
                    ステータス、ＡＤ変換ステータスのみです。  モータ制御ＬＳＩ内部レジス
                    タは現状を維持します。

     終了          （cmdEnd）：“frmMain”をアンロードして“frmDriver”に制御を戻します。

 （動作フレーム）

     実行          （cmdOperate）： cboOperateで選択したモードと送り方式【注３】で動作
                    を実行します。 【注３】プリセット:指定パルス数、ＥＬＳ:リミットまで。

 （原点復帰フレーム）

     動作          （cmdReturn）： cboReturnで選択したモードで原点復帰します。
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（強制動作フレーム）

    ホールド          （cmdForceHold）： 動作モード“ＦＨ１高速”または“ＦＨ２高速”で
                      動作中、現在速度にホールドする。   このあとは強制加速・減速操作が
                      可能な状態です。

    減速              （cmdForceDown）： 強制減速します。

    加速              （cmdForceUp）： 強制加速します。

    ホールド解除      （cmdForceClear）：強制動作を解除します。

 （動作条件フレーム）  ／パルスモータ制御用の各レジスタを設定します。／

    ？                （cmdGetR4）： 加速レートレジスタＲ４に設定する値を求めるための
                      frmAccウインドウを表示します。

    ？                （cmdGetR5）： 減速レートレジスタＲ 5に設定する値を求めるための
                      frmAccウインドウを表示します。

                                      （ frmAccNum of acc_rate．frm ）

                       計算        （cmdCalc）： 加減速パルス数（txtAccNum）、および
                                   各レジスタ（Ｒ１，Ｒ２，Ｒ３，Ｒ７）の値から加減速
                                   レート（Ｒ４，Ｒ５）に設定すべき値を算出、txtAccRate
                                   に表示します。

                       コピー     （cmdCopy）： 上記で得た値を frm.Mainの加速レート
                                   レジスタＲ４、または減速レートレジスタＲ５にコピー
                                   します。
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（ステータスフレーム）

    タイマ            （tmrGetStatus）： タイマのプロパティで設定した時間々隔で現在速度
                       レジスタＲ 11、現在位置レジスタＲ 10、基本ステータスレジスタＲ０、

                       拡張ステータスレジスタＲ 17を調べて表示します。

                         またデバイスドライバの GetintrCount( )関数から得た外部割り込みの

                       発生回数値も表示します。

    割込要求クリア     （cmdIntrClear）： パルスモータ制御ＬＳＩに対して割り込みリセット
                                         コマンドを書き込みます。
                          本ボード上のパルスモータ制御用ＬＳＩは動作時の各種ステータスや
                        動作終了等により割り込みを要求しますが、本プログラムでは全て禁止
                        しており、これらの状態認識はポーリングで検出しています。
                          したがってステータスフレーム中での“割込要求発生”表示は実際に
                        割り込みが発生したわけではなく、発生させることのできる状態を検出
                        したことを示します。


