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第４章．ソフトウエア

  《注１》 ＷＩＮＤＯＷＳ９８/ＭＥ対応：  特に断りのない限りＷＩＮＤＯＷＳ９５用ソフトが

                                        そのまま使用できます。

  《注２》ＷＩＮＤＯＷＳ ＸＰ対応     ：  特に断りのない限りＷＩＮＤＯＷＳ２０００用の

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ソフトがそのまま使用できます。

 ４-１.インストール（ボードインストール後に行います。）

  製品添付のソフトウエアは３.５インチ（１.４４ＭＢ）フロッピーまたはＣＤに圧縮された形で

格納されており、同メディア内のインストーラ“Ｓｅｔｕｐ．ｅｘｅ”実行により展開されます。

　なお内容については充実・改良の目的で後日、追加・変更も有り得ます。

　重要な変更があったときは同メディア内のドキュメントファイルに記すこととします。

　操作手順　　 　 ◆インストール元：Ｄドライブ（ＣＤＲＯＭ）

　　　　　　　　　◆インストール先：Ｃドライブ（ＨＤＤ）　　　　の場合で例示。

　　　　　　　　　（１）ＷＩＮＤＯＷＳ付属のエクスプローラで、

　　　　　　　　　　　　Ｄ：￥ＩＮＳＴＡＬＬ￥ＰＣＩ￥ＤＡ￥ＨＤＡ７７０　　を開く。

　　　　　　　　　（２）“Ｓｅｔｕｐ．ＥＸＥ”を実行（ダブルクリック）する。

　　　　　　　　　　当操作以下によりＨＤＡ－７７０ＰＣＩ関連プログラムが図４－１に示す

　　　　　　　　　ロケーションに展開・インストールされます。

（２００５年４月より以前のＣＤＲＯＭを使用する場合：ＤＯＳ窓利用）

　操作手順　　　　◆インストール元：Ｄドライブ（ＣＤＲＯＭ）

　　　　　　　　　◆インストール先：Ｃドライブ（ＨＤＤ）　　　　の場合で例示。

（□はスペース）

　　　　　　　　　　 C:\WINDOWS＞CD\：【ENTER】

　　　　　　　　　　 C:\＞CD□D:￥INSTALL￥PCI￥DA￥HDA770【ENTER】

                     C:\＞D:INSTALL□D: □C:【ENTER】

　　　　　　　　　　各プログラムグループ（Ｃ，ＢＡＳＩＣ等）ごとにインストール実行

               　 の有無を問うてきますから、【Ｙ】＝ｙｅｓ，【Ｎ】＝ｎｏ，で答える

               　 だけで作業が進みます。

　　　　　　《注》　ＭＳ－ＤＯＳの環境変数“ＣＯＭＳＰＥＣ”が設定されていないか、

                  または正常に設定されていないと本インストール・プログラムの作業が

                  途中で停止してしまいます。　実行前に確認または設定しておきます。

　　　　　　　　 ＝ 設定例 ＝　ＣＯＭＭＡＮＤ．ＣＯＭがＣドライブの￥にある場合、

　　　　　　　　               ＞SET□COMSPEC＝C：￥COMMAND.COM【ENTER】

　　　　 ★ 全ファイルをインストールした後のディレクトリ構造は図４－１のようになります。
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　　 図４－１．インストール後のディレクトリ　　  　★　本図は原形です。　充実・改良の目的で後日、追加・変更も

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 　　　有り得ます。

　　　　　￥　　　　　　　　　　　　　　　　　 　　★　凡例　　　□： サンプルプログラム番号等（１～）

　　　　　｜　　　　　　　　　　　　　　　　 　　　　　　　　Ｔ－Ｃ： ＴＵＲＢＯ－Ｃ

　　ＭＳＣＩＥＮＣＥ　　　　　　　　　　　　 　　　　　　　　Ｂ－Ｃ： ＢＯＲＬＡＮＤ－Ｃ

          ｜

          ｜―― ＵＴＩＬＩＴＹ ―― ＷＩＮ９５ ―― ＣＦ９０５０ＤＰ．ＣＯＭ：コンフィギュレーション（９５用）

          ｜   （本ボードの設定）｜

          ｜                     ｜－ＷＩＮＮＴ ―― ＣＦ９０５０ＮＴ．ＥＸＥ：コンフィギュレーション（ＮＴ用）

          ｜                                     ｜－ＣＦ９０５０ＮＴ．ｓｙｓ：上記ＮＴ用デバイスドライバ

          ｜                                     ｜－ＲＥＧＳＴＤＲＶ．ＥＸＥ：デバイスドライバ登録・削除用

　　　　　｜

　　　　　｜－－ＢＯＡＲＤＴＳＴ－－－－７７０ＱＢ１．ＥＸＥ： 本ボードの試運転・動作確認用プログラム

　　　　　｜　　　　　　　　　　　｜－－７７０ＱＢ１．ＣＯＭ： 英語モードに切り替えた後、ＥＸＥを実行する

　　　　　｜

　　　　　｜－－ＳＭＰ７７０Ｃ－－－－－ＭＩＣＲＯＳＦＴ．Ｈ： ＭＳ－Ｃ用ヘッダファイル

　　　　　｜　（各種Ｃサンプル）　｜－－ＢＯＲＬＡＮＤ．Ｈ  ： ＴＵＲＢＯ－Ｃ，ＢＯＲＬＡＮＤ用ヘッダファイル

　　　　　｜　　　　　　　　　　　｜－－ＩＮＴ７７０．Ｃ　　： 外部割り込み入力時にＤＡ出力動作

　　　　　｜　　　　　　　　　　　｜－－ＧＰＰ７７０．Ｃ　　： 最も簡単な１６ｃｈ汎用ＤＡ出力動作

　　　　　｜　　　　　　　　　　　｜－－ＭＳＶ７７０．Ｃ    ： 複数ボードの同期ＤＡ出力動作

　　　　　｜

　　　　　｜－－ＳＭＰ７７０Ｂ－－－－－７７０ＱＢ１．ＢＡＳ： Ｑｕｉｃｋ－Ｂａｓｉｃ（４.５）用サンプル

　　　　　｜　（ＢＡＳＩＣサンプル）

　　　　　｜

          ｜――ＳＭＰ７７０ＶＢ――――ＳＭＰ７７０．ＶＢＰ：プロジェクト

          ｜    （Ｖｉｓｕａｌ）    ｜―ＤＲＩＶＥＲ．ＦＲＭ：ドライバ関連フォーム

          ｜    （ＢＡＳＩＣ用）    ｜―ＳＭＰ７７０．ＦＲＭ：メインフォーム

          ｜    （サンプル    ）    ｜－    ＭＯＤＥ．ＦＲＭ：モード設定フォーム

          ｜                        ｜―ＤＲＶＤＬＬ．ＢＡＳ：汎用ＩＯ制御ドライバ定義

          ｜                        ｜－ＭＳ＿ＰＣＩ．ＢＡＳ：ＰＣＩリソース取得定義

          ｜                        ｜―ＨＤＡ７７０．ＢＡＳ：ハードウエア定義

          ｜

          ｜―― ＧＬ＿ＤＯＳ ――― ＭＳＰＣＩＤ．Ｈ      ：（ＤＯＳ版）リソース取得ライブラリ・ヘッダ

          ｜                    ｜－ ＭＳＰＣＩＤＭ．ＬＩＢ：（ＭＳ－Ｃ用）ライブラリ／全モデル対応

          ｜                    ｜－ ＭＳＰＣＩＤＴ．ＬＩＢ：（Ｔ－Ｃ，Ｂ－Ｃ用）ライブラリ／全モデル対応

          ｜

          ｜―― ＧＬ＿Ｗ３２ ――― ＭＳ＿ＰＣＩ．Ｈ     ：（Ｗｉｎ３２版）リソース取得ライブラリ・ヘッダ

          ｜                    ｜－ ＭＳ＿ＰＣＩ．ＤＬＬ ：  リソース取得ライブラリＤＬＬ

          ｜                    ｜                          （Ｗｉｎ９５・９８・ＮＴ兼用、要デバイスドライバ）

          ｜                    ｜－ ＭＳ＿ＰＣＩ．ＬＩＢ ：  ＤＬＬインポートライブラリ

          ｜                    ｜－ ＭＳ＿ＰＣＩ．ＢＡＳ ：（ＶＢ／３２ｂｉｔ版用）ＤＬＬ関数定義モジュール

          ｜

          ｜――  Ｈｎｄ＿９５ ―― 専用ドライバ／関数ＤＬＬ（ＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８・ＭＥ用）：６-２項参照

          ｜――  Ｈｎｄ＿ＮＴ ―― 専用ドライバ／関数ＤＬＬ（ＷＩＮＤＯＷＳ ＮＴ４.０用）　　　：６-２項参照

          ｜――  Ｈｎｄ＿２Ｋ ―― 専用ドライバ／関数ＤＬＬ（ＷＩＮＤＯＷＳ ２０００／ＸＰ用） ：６-２項参照

  【注１】  本ボード専用のＷＩＮＤＯＷＳ版ハンドラＤＬＬ／デバイスドライバは当作業の後、

          ６－２項に従って必要なファイルを適合フォルダにコピーする必要があります。

  【注２】  ボード依存性のない汎用のＷＩＮＤＯＷＳ版Ｉ／Ｏ実行ＤＬＬ／デバイスドライバは

          当作業ではインストールされません。  ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥ用はＷｉｎ９ｘフォ

          ルダにありますので各ファイルを適合フォルダにコピーする必要があります。

            ＷＩＮＤＯＷＳ ＮＴ用はＷｉｎＮＴフォルダ中にあり、同フォルダ中の専用インス

          トーラで導入してください。 また、ＷＩＮＤＯＷＳ２０００用ドライバ（ＷＤＭ）は

          ボード自体のインストール時に自動インストールされます。 使用法、サンプルなどは

          Ｗｉｎ２Ｋフォルダ内にあります。

            （追伸）ＣＤＲＯＭの場合、Ｗｉｎ９ｘ、ＷｉｎＮＴ、およびＷｉｎ２Ｋフォルダは

                    ＩＮＳＴＡＬＬフォルダ下のＤｒｉｖｅｒｓフォルダ下にあります。
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４-２．ＷＩＮＤＯＷＳドライバについて

　WINDOWS９ｘ／ＭＥ／ＮＴ／2000／ＸＰ向に汎用Ｉ／Ｏ読み書き用ＤＬＬが添付されています。

  基本的には当ＤＬＬ（およびデバイスドライバ）を使用して本ボード上の各レジスタを読み書き

することでプログラミングが可能です。  これらは御自身で（ボードにアクセスする部分の）ライ

ブラリ等を製作する場合への便宜です。  添付の本ボード専用ＷＩＮＤＯＷＳドライバ／関数ライ

ブラリ（第６章）を利用する場合は不要です。

              （WINDOWS NT･2000･XP の場合）　　 （WINDOWS95･98･ME の場合）

                    ユーザプログラム         　　　 ユーザプログラム

                 割り込み   Ｉ／Ｏ                割り込み  Ｉ／Ｏ

        （添付）   通知       実行                  通知       実行

                        （ＤＬＬ）                    （ＤＬＬ）

                       デバイス                    デバイス

        （添付）       ドライバ                    ドライバ

                        本ボード                        本ボード

 ＷＩＮＤＯＷＳ３.１：    Ｗｉｎ３１フォルダ以下に格納されており、 ＶＢ（2.0）で利用でき

                        ます。  Ｃ，Ｃ＋＋の場合は当ＤＬＬを使用せずともインラインアセン

                        ブラで直接Ｉ／Ｏ命令を記述できます。  割り込みを使用するときは、

                        ＤＯＳ同様に直接制御で対応できます。

 ＷＩＮＤＯＷＳ ９ｘ：    Ｗｉｎ９ｘフォルダ以下に格納されており、 ＶＢ（4.0/5.0）で利用

            （orＭＥ） できます。  ブロックＩ／Ｏ命令もサポートされています。  Ｃ＋＋、

                        Ｃの場合は当ＤＬＬを使用せずともインラインアセンブラで直接Ｉ／Ｏ

                        を記述できます。  割り込みはＤＯＳ同様に直接制御、またはデバイス

                        ドライバ（Pta95_0.vxd）で対応します。

 ＷＩＮＤＯＷＳ ＮＴ：    ＷｉｎＮＴフォルダ以下に格納されており、ＶＢ（5.0）で利用でき

              （4.0）   ます。  ブロックＩ／Ｏ命令、割り込みもサポートされています。

                              ＮＴではＩ／Ｏ制御、割り込み、共に必ずデバイスドライバが

                            必要です。

                              本デバイスドライバは最大１６枚のボードを（各単独に）制御

                            することができます。／当社製品でなくても可能／

 ＷＩＮＤＯＷＳ2000 ：    Ｗｉｎ２Ｋフォルダ以下に格納されており、ＶＢ（6.0）で利用でき

           （orＸＰ）   ます。  なおドライバ（ＷＤＭ）は複数種類のボードで共用利用できる

                        もので、第６章で説明する本ボード専用ハンドラ関数ＤＬＬからも利用

                        します。（ボードインストール作業時にインストールされます。）

                            【注】ＷＤＭドライバの性格から割り込みは使用できません。

                                  詳細は\MSCIENCE\WIN2K\DOC フォルダ内のテキスト参照。
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４-３. ボードアクセス関連ライブラリ（WINDOWS2000/XP 以降では不要）

  汎用リソース情報取得関数ＭＳ＿ＰＣＩ．ＤＬＬ ／WINDOWS9x･ME･NT 用   について

    ユーザプログラムから本ＰＣＩボードにアクセス・制御するときはボードを検出し、リソース

情報（ベースアドレス値、割り込み番号等）を取得する必要があります。  第６章に記す本機の

専用ハンドラ（専用ドライバ＆関数ＤＬＬ）を使用する場合は内部で処理されているため、必要

ありませんが、ユーザプログラムから本ボードを直接制御するときは本ＤＬＬ＆ドライバが必要

になります。  使用手順は、

【1】ＰＣＩバス上のボードの検出

  Int GetPciDevice (WORD VendeID，WORD DeviceID，WORD nNum，WORD Flag，WORD *magic)

引数
VendeID ：ﾍﾞﾝﾀﾞ ID、  nNum：検出対象ボード（０～）／同ボード複数に対処・特定、

DeviceID：ﾃﾞﾊﾞｲｽ ID、 Flag：０（固定）、  *magic：ﾏｼﾞｯｸ番号取得先ﾎﾟｲﾝﾀ

戻り値 0:成功、  -1：失敗

     ＰＣＩボードの特定はロケーション（バス・デバイス・ファンクション）で行います。

     本ボードのベンダＩＤ、デバイスＩＤ、検出対象ボード番号（１枚目＝０）を指定して実行

   すると同ボードのロケーションが magic に得られます。

     同一ボードを複数インストールしているときは続いて検出対象ボード番号＝１，２，として

   実行すれば各ボードごとのロケーションが得られます。

     ◆ベンダＩＤ＝１３ＦＤＨ（マイクロサイエンス社ＰＣＩボード共通）、

     ◆デバイスＩＤ＝▲▲▲Ｈ（HDA-770PCI）。

【2】指定ボード・指定レジスタのダブルワード読み込み（ベースアドレス値取得に使用できる）

  Int ReadPciDword (WORD magic，WORD reg，DWORD *data)

引数
magic： 【1】GetPciDevice で得られた ﾏｼﾞｯｸ番号、  *data：ﾃﾞｰﾀ取得先ﾎﾟｲﾝﾀ、

reg：PCI ｺﾝﾌｨｷﾞｭﾚｰｼｮﾝ空間ﾍｯﾀﾞ領域のﾚｼﾞｽﾀ番号。

戻り値 0:成功、  -1：失敗

【3】指定ボード・指定レジスタのワード読み込み（通常は不使用。）

Int ReadPciWord (WORD magic，WORD reg，WORD *data)

引数
magic： 【1】GetPciDevice で得られた ﾏｼﾞｯｸ番号、  *data：ﾃﾞｰﾀ取得先ﾎﾟｲﾝﾀ、

reg：PCI ｺﾝﾌｨｷﾞｭﾚｰｼｮﾝ空間ﾍｯﾀﾞ領域のﾚｼﾞｽﾀ番号。

戻り値 0:成功、  -1：失敗

     ＰＣＩリソース情報の取得は【1】で検出したロケーション（magic）とレジスタ番号を指定

   して行います。  物理ベースアドレス値はダブルワードなので【2】の関数を使用します。

     各レジスタは本ボード上のＰＣＩインターフェース素子９０５０（ＰＬＸ社製）内にあり、

   次のように割り付けられています。

   ◆レジスタ番号１０Ｈ ：ＰＣＩインターフェース素子９０５０で使用。

                 １４Ｈ ：未使用

                 １８Ｈ ： Ｉ／ＯマップレジスタのベースアドレスＢＡＳＥ１（３-２項）。

                 １ＣＨ ：未使用、２０Ｈ ：未使用、２４Ｈ ：未使用

   なお、
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  ◆Ｉ／Ｏマップでは得られた data の下位２bit をマスクした値がベースアドレス値です。

                   bit31                                                   bit２  １ ０

                                     物理ベースアドレス                           × １

【4】指定ボード・指定レジスタのバイト読み込み（割り込み番号値取得に使用できる。）

Int ReadPciByte (WORD magic，WORD reg，BYTE *data)

引数
magic： 【1】GetPciDevice で得られた ﾏｼﾞｯｸ番号、  *data：ﾃﾞｰﾀ取得先ﾎﾟｲﾝﾀ、

reg：PCI ｺﾝﾌｨｷﾞｭﾚｰｼｮﾝ空間ﾍｯﾀﾞ領域のﾚｼﾞｽﾀ番号。

戻り値 0:成功、  -1：失敗

     

     割り込みリソース情報取得も【1】で検出したロケーション（magic）とレジスタ番号を指定

   して行います。  data 値はバイトなので【4】の関数を使用します。

     本レジスタも本ボード上のＰＣＩインターフェース素子９０５０（ＰＬＸ社製）内にあり、

   レジスタ番号＝０ＥＨです。

     得られる data 値（１～１５）は割り込み番号です。／不使用時＝０、または２５５／

     プログラム内ではベクタに変換して御使用ください。

     なお、

     本ボードの標準設定では（プラグアンドプレイ実行時に）割り込みリソースを要求しません。

     割り込みを使用するときは１－５項に記す手順で設定を変更してください。
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   汎用リソース情報取得関数ライブラリ／MS-DOS 版   について

     関数一覧

【1】ＰＣＩバス上のボードの検出

Int_far GetPciDevice(WORD VendeID,WORD DeviceID,WORD nNum,WORD Flag,WORD _far *magic)

引数 VendeID ：ﾍﾞﾝﾀﾞ ID、  nNum：検出対象ボード（０～）／同ボード複数に対処・特定、

DeviceID：ﾃﾞﾊﾞｲｽ ID、 Flag：０（固定）、  *magic：ﾏｼﾞｯｸ番号取得先ﾎﾟｲﾝﾀ

戻り値 0:成功、  -1：失敗

【2】指定ボード・指定レジスタのダブルワード読み込み（Ｉ／Ｏアドレス値取得に使用できる。）

  Int ReadPciDword (WORD magic，WORD reg，DWORD _far *data)

引数 magic： 【1】GetPciDevice で得られた ﾏｼﾞｯｸ番号、  *data：ﾃﾞｰﾀ取得先ﾎﾟｲﾝﾀ、

reg：PCI ｺﾝﾌｨｷﾞｭﾚｰｼｮﾝ空間ﾍｯﾀﾞ領域のﾚｼﾞｽﾀ番号。

戻り値 0:成功、  -1：失敗

【3】指定ボード・指定レジスタのワード読み込み（通常は不使用。）

Int ReadPciWord (WORD magic，WORD reg，WORD _far *data)

引数 magic： 【1】GetPciDevice で得られた ﾏｼﾞｯｸ番号、  *data：ﾃﾞｰﾀ取得先ﾎﾟｲﾝﾀ、

reg：PCI ｺﾝﾌｨｷﾞｭﾚｰｼｮﾝ空間ﾍｯﾀﾞ領域のﾚｼﾞｽﾀ番号。

戻り値 0:成功、  -1：失敗

【4】指定ボード・指定レジスタのバイト読み込み（割り込みレベル値取得に使用できる。）

Int ReadPciByte (WORD magic，WORD reg，BYTE _far *data)

引数 magic： 【1】GetPciDevice で得られた ﾏｼﾞｯｸ番号、  *data：ﾃﾞｰﾀ取得先ﾎﾟｲﾝﾀ、

reg：PCI ｺﾝﾌｨｷﾞｭﾚｰｼｮﾝ空間ﾍｯﾀﾞ領域のﾚｼﾞｽﾀ番号。

戻り値 0:成功、  -1：失敗

  使用方法 ：   前記ＷＩＮＤＯＷＳ版と同様です。
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《ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ》                                                                  ４-４．割り込みについて

 ４-４．割り込みについて

   ＰＣＩバス上の割り込み信号は、これを検知したソフトウエアからクリア操作を行うまでアク

 ティブ状態を（要求元側が）維持する“レベル動作”です。  この仕組みでは複数のデバイスが

 １本の割り込みリソースを共有することもできます。

                                          図４－４．

     ＰＣＩバス上の                       アクティブ

     割り込み信号

                                 ▲要求発生                △クリア操作

  要注意

   当社製を始め、多くのＩＳＡバスボードの割り込みは要求元がパルス状の単発信号を発信する

 “エッジ動作”ですから割り込み要求のアクティブ状態は自動解消されるのですが、ＰＣＩバス

 上の“レベル動作”ではプログラム開発中などの事情で適切なクリア操作が行われなかった場合

 のハングアップ等、非常事態解消のためのハードウエアリセット（電源ＯＦＦ）を余儀なくされ

 ることも考えられます。  このような場合はハードディスクのクラッシュ等の大きな損害が発生

 する恐れがあります。

   添付の（ＷＩＮＤＯＷＳ９５／ＮＴ用）デバイスドライバでは汎用のため、アプリケーション

 側からクリア操作に必要なパラメータを（あらかじめ）受け取っておき、割り込みが発生したら

 クリア操作を実行します。  またアプリケーション側からは割り込み発生（回数：Read Clear）

 を読み取る関数ＤＬＬをポーリングする形をサポートしていますが、このようなアルゴリズムは

 （割り込みを使用せず）ボードのステータスをポーリングする方法と等価ですから、無用なトラ

 ブルを回避するためにも後者をお勧めします。

   なお、本ボード上のＲＯＭに書き込まれているデフォルト（初期）のコンフィギュレーション

 情報では（プラグアンドプレイの動作時に）割り込みリソースを要求しません。  もし要求した

 ときに空きが無く拒否されるとＩ／Ｏアドレスの割り当ても受けられず認識不能状態になる恐れ

 があるからです。  割り込みを利用するときはリソースに空きがあることを確認してから添付の

 コンフィギュレーション・ユーティリティで（割り込みリソースを要求するように）修正してく

 ださい。【１－５項.参照】

   （追伸）  一部のパソコンは標準状態で割り込みリソースに空きが無いものがあります。
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４-４. 割り込みについて                                                                  《ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ》

割り込み制御の手順

    ①  割り込み制御ポート【３－４項】で外部割り込み許可ビット（Ｂ７）をセット、また、

      エッジ（Ｂ６）を指定します。  これだけの場合、外部割り込み【ＵＰＤ－ＩＮ】に有効な

      信号エッジが入力されても《ＰＣＩバス上の割り込み要求信号》はアクティブになりません。

        ステータスポート【３－８項】の割り込み要求フラグ（Ｂ７）がセットされるだけです。

        さらにＰＣＩバスＩＮＴ出力制御ビットＢ０をセット（＝１）することにより実際の割り

        込み要求が出力（アクティブ）可能になります。

    ②  外部割り込み【ＵＰＤ－ＩＮ】に指定エッジが入力され、割り込み要求が発生しました。

    ③  割り込み要求が受け付けられた場合、通常はデバイスドライバ内でこれをクリアします。

      操作は割り込み制御ポート【３－４項】のＰＣＩバスＩＮＴ信号制御ビットＢ０をクリアし

      ます。  但し同ビットを再びセットするまではクリア状態で、次の割り込み要求が発信でき

      ない状態なので通常は続けてセットします。  この様子は／３－４項／割り込み信号モニタ

      ポートでＰＣＩバス上の割り込み信号ステータスに反映されますが、通常はデバイスドライ

      バ内ですぐクリアされるためユーザプログラムからの検出は困難です。（必要もない？）

    ④  ＰＣＩバス上の割り込み要求信号はボード・リセット【３－３項】でもクリアできます。

                                  図４－４Ｂ．割り込み制御・ステータス変化タイミング

 外部割り込み許可

                                    ①

 ＰＣＩバスＩＮＴ出力制御                        ③

                             （無効） （有効）        （無効）        （有効）

                               発生     発生            発生            発生

 割り込み指定エッジ

                                      ②    ｱｸﾃｨﾌﾞ                              ③

 ＰＣＩバス上ＩＮＴ信号

（割り込み信号出力モニタ）

 割り込み要求認識フラグ

（ステータスポートのＢ７）

                                                                      

 割り込み要求認識クリア

 　　　　　　　　                              実行               実行             実行

       上記タイミング図では各制御ビットの効果を示すため【ＵＰＤ－ＩＮ】の有効エッジが

       必要以上に入力された場合で記してあります。

  ポーリングによるイベント制御  （割り込み不使用）

        前①で説明したように割り込み制御ポートの外部割り込み許可ビット（Ｂ７）をセット、

      エッジ（Ｂ６）を指定しておき、ＰＣＩバス上ＩＮＴ出力制御ビット（Ｂ０）がクリア状態

      でも、外部割り込み【ＵＰＤ－ＩＮ】に有効エッジが入力される毎びにステータスポートの

      割り込み要求認識フラグがセットされます。  これをポーリングして外部イベントの発生を

      検出する方法があります。（推奨します。）
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《ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ》                                                            ４-５. Quick Basic のサンプル

 ４-５. Ｑｕｉｃｋ－Ｂａｓｉｃのサンプル

Ｑｕｉｃｋ－Ｂａｓｉｃ（４.５）用サンプルプログラム“７７０ＱＢ１．ＢＡＳ”は基本的な

ＢＡＳＩＣ文のみによる使用例です。　なお本プログラムの実行形式“７７０ＱＢ１．ＥＸＥ”は

試運転・動作確認用にもなります。　コーディングの詳細は同ソースのリストを御覧ください。

　　　　　　　　　 　図４－５．“７７０ＱＢ１．ＢＡＳ”のフロ－概要

　　　　 　ＲＵＮ

　　      初期設定

　　　　　メニュー

                             単独更新出力                                           即時出力

                        （Ｉｎｄｉｖｉｄｕａｌ）    ◆各チャンネルＤＡ出力データ   （単独）

　　　　　　　　　　　      同期更新出力　　 　　　　　　　　　　　　　　　　       即時出力

　　　　　　　　　 　 （Ｓｙｎｃｈｒｏｎｉｚｅｄ）  ◆複チャンネルＤＡ出力データ　 （同期）

　　　　　　　　　　　   １ＢＩＴデジタル入出力　  　　　　　　　　　　　　　　 　 １ＢＩＴ入力

　　　　　　　　　 　　（Ｄｉｇｉｔａｌ－Ｉ／Ｏ）　                                １ＢＩＴ出力

                           ＤＡ強制０ｖ出力

                         （Ｔｕｒｎ ｔｏ ０ｖ）     ◆ソフト的リセット。

　　　　　　　　　　　　   終了（Ｅｘｉｔ）        ◆プログラムの終了。
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４-６．Ｃのサンプル                                                                      《ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ》

 ４-６. Ｃのサンプル（ＭＳ－ＤＯＳ用／１６ビット・コード）

① 単純な１６チャンネルＤＡ即時更新出力、②外部割り込み入力によるＤＡ更新出力、および

③複数ボード（ここでは２枚＝３２チャンネル）のＤＡ同期更新出力例を示します。

  以下にアルゴリズムの概要を記します。　具体的にはソース【＊．Ｃ】を御参照ください。

　　　　　図４－６Ａ．汎用１６チャンネルＤＡ動作【ＧＰＰ７７０．Ｃ】

　　　　　　　  　　　　初期化　　　　　◆ボード・リセット（ＤＡ出力＝全チャンネル共０ｖ）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  ◆ＤＡデータ・コード（バイナリ、または２の補数）

　　　　　　　　　　 動作条件設定　　   ◆ＤＡデータ更新モード（単独、または全チャンネル同期）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　  　◆分解能・出力範囲

                                         ◇外部制御設定

　　　　　　　 　　１６チャンネル

　　　　　　　 　　　ＤＡデータ　　　   ◆データ書き込み（＝更新出力）

　　　　　　　 　　　更新出力

                                        ◇  複数ボード同期更新（マスタスレーブ）動作【ＭＳＶ７７０．Ｃ】の場合は

                                          各ボードごとに外部制御設定（３－４項）を行っておき、マスタボードのＤＡ

                                          マニュアル同期更新操作を最後に実行する手順とします。  ハード的にはマス

                                          タボードの【ＵＰＤ－ＯＵＴ】出力をスレーブボードの【ＵＰＤ－ＩＮ】入力

                                          に接続しておきます。

　　　　　図４－６Ｂ．外部割り込み入力によるＤＡ更新出力【ＩＮＴ７７０．Ｃ】

　　　　　　 　　　　  初期化　　　　　 ◆ボード・リセット（ＤＡ出力＝全チャンネル共０ｖ）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  ◆ＤＡデータ・コード（バイナリ、または２の補数）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  ◆ＤＡデータ更新モード（全チャンネル同期）

　　　　　　　 　　 動作条件設定　　　　◆分解能・出力範囲

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  ◆外部制御・割り込み設定

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　

　　　　　　　　　　　        割り込み       全チャンネル    ◆割り込みサブルーチン

　　　　　　　　　　　                       ＤＡデータ

                                              更新出力

            Ｎｏ      指定回数

　　　　　　　　　　  更新実行　　　     ◆指定回数の更新出力終了待ち

　　　　　　　　　　  終了？

　　　　　　　　　　　　　　　　　　 　　◆停止操作：【ＥＳＣＡＰＥ】キイ

                           Ｙｅｓ

                        終了
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《ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ》                                                     ６-1. システム構成・ソフトウエア構造

                       第６章．ＷＩＮＤＯＷＳハンドラ

   本ＤＡボード／ＨＤＡ-７７０ＰＣＩをＶＣ、ＶＣ＋＋、ＶＢ等で簡単に使用することのできる

 ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥ・ＮＴ・２０００・ＸＰ用ハンドラ関数ＤＬＬ（＋ドライバ）です。

　 本ボードの基本機能が関数化されており、さらにソフト的タイマによる自動出力：波形出力や

 外部イベントに同期した出力機能もサポートされています。

   ユーザは自身の記述するメインルーチン中から呼び出して使用することができます。

 【注】自動波形出力機能を外し複数の本ボード（最大１６枚：２５６ｃｈ同期出力）に対応した

     新ハンドラを２００６年６月から追加しました。  波形出力スレッドが無い分だけソフトが

 　　軽くなるので（１枚のみ使用時も）お勧めです。／御利用方法は６－５項にジャンプ／

６-１．システム構成・ソフトウエア構造

パソコン本体  ： ＩＢＭ ＰＣ／ＡＴ互換機（含む９８ＮＸ機）、メモリ１６ＭＢ以上

ＯＳ／ｺﾝﾊﾟｲﾗ  ： ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥ、ＮＴ・２０００・ＸＰ ／３２ビット専用。

                 添付サンプル： Visual-Ｃ，Ｃ＋＋（5.0）、Visual-Basic（5.0）

                                  Borland-Ｃ(5.0)，Delphi（3.0）

 ◇対応ＤＡボード  ： ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ

 ◇チャンネル数　　： 最大１６（本ボード１枚）／追加サポート：複数ボード対応は６-５項／

 ◇内部クロック　  ： １ｍｓ～３６００ｓ周期    誤差：最大＋２０μｓ／誤差は累積しない。

   （パソコン内）                                WINDOWS９ｘ、Pentium４００MHz のとき。

 ◇外部クロック　  ： 最高追従速度２００μｓ（WINDOWS９ｘ、Pentium４００MHz のとき。）

 ◇サンプリング速度： ＝クロック（上記）、ＣＰＵ速度に多少依存。

 ◇出力データ点数  ： 拡張メモリ空容量（１語＝２バイト）

 ◇割り込み        ： 不使用。

  サンプリングの様子         内部クロック、外部クロック、共に本ハンドラはソフト的に検出

                           します。  そのため（ＷＩＮＤＯＷＳシステムの性格上）特に排他

                           的なソフトやデバイスが存在しない状態でも検出遅れＣｄがあり、

                           これは（pentium/400MHz のとき）最大＋２０μｓ程度です。

                             なお、この遅れ誤差は累積しません。

                                   　　　　 図６－１．クロック／サンプリング（ＤＡ出力動作）

            内外クロック

          （有効エッジ）

                                         Ｃｄ                       Ｃｄ                         Ｃｄ

            クロック検出

            サンプリング

          （ＤＡ出力動作）                           ▲                         ▲

                         【注１】Ｃｄ＝０～２０μｓ（ａｔ ｐｅｎｔｉｕｍ／４００ＭＨｚ）

                         【注２】ＤＡ出力動作時間は数μｓ～１０μｓ／ｃｈ（ａｔ ｐｅｎｔｉｕｍ／４００ＭＨｚ）

                         【注３】▲：同期モード時の（全チャンネル同時）更新タイミング
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６-２. 使用準備　　　　　　　　                                                          《ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ》

 ６-２. 使用準備

  ハードウエアの準備　   　 本ハンドラは（ＨＤＡ－７７０ＰＣＩ）１枚／１６チャンネルを

　　　　　　　　　　　　  制御できます。

　　　　　　　　　　　　　　ボード上の設定・接続は標準出荷状態（１－２項）のとおりです。

ソフトウエアの準備

   まず第４章（４－１項）にしたがって本ボード関連ファイルをインストールします。

 次に本関数ＤＬＬ／専用ドライバを所定のフォルダに移すインストール作業は以下のとおり。

  ◆ＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８・ＭＥの場合

   (1) \WINDOWS フォルダ に“Ｈ７７０＿９５△.ＤＬＬ”をコピーする。

   (2) \WINDOWS\SYSTEM フォルダに“Ｄ７７０＿９５△.ＶＸＤ”をコピーする。

  ◆ＷＩＮＤＯＷＳ ＮＴ（4.0）の場合 ／Administrator レベルで行う／

   (1) \WINDOWS\SYSTEM32 フォルダに“Ｈ７７０＿ＮＴ△.ＤＬＬ”をコピーする。

   (2) \WINDOWS\SYSTEM32\DRIVERS フォルダに  “Ｄ７７０＿ＮＴ△.ＳＹＳ”

   (3) 任意のフォルダにユーティリティ“Ｄ７７０Ｒｅｇ.ｅｘｅ”をコピーする。

      【注】ファイル名中の末尾文字△はバージョン変更時に追加（初期は無し）されます。

 《デバイスドライバの設定／リソースの確認》

     デバイスドライバの設定／リソースの確認ユーティリティ（Ｄ７７０Ｒｅｇ）を起動すると、

   本ボードの（プラグアンドプレイで設定された）Ｉ／Ｏアドレス・割り込みレベル情報をレジ

   ストリに書き込み、（確認のため）表示し、さらに本専用ドライバに同情報を設定します。

     このとき同時に、以後の本専用ドライバ起動方法（自動／手動／禁止）を選択設定します。

  ◆ＷＩＮＤＯＷＳ２０００／ＸＰの場合 ／Administrator レベルで行う／

   (1) 当社製ＰＣＩボード（複数可能）に共通使用できるＷＩＮＤＯＷＳ２０００／ＸＰ用の

     ＷＤＭドライバ“DMS_PCI.SYS”はボードインストール時に（添付のＣＤＲＯＭから）

     自動的にインストールされます。

                                インストール先：\WINDOWS\SYSTEM32\DRIVERS フォルダ

       このＷＤＭドライバは当社製の全ＰＣＩボード（複数可）から共通に使用できる汎用品

     です。  すなわち各個別ＰＣＩボード専用の関数ＤＬＬを用意すれば、当ＷＤＭドライバ

     １本で当社製の全ＰＣＩボードを動作させることができます。

   (2) 本関数ＤＬＬ（H770_2k）もボードインストール作業時に所定の \WINDOWS\SYSTEM32 に

 　　コピーされているので、即サンプル（\MSCIENCE\HND_2K\Hda770 以下）を使用できます。

 
 
 
 
 
 



51

《ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ》                                                              ６-３. ユーザプログラム記述

 ６-３.ユーザプログラム記述

   御自身の記述したメインプログラムから本ハンドラＤＬＬ（＋ドライバ）を使用します。

   テストには付属のサンプルプログラムを御利用ください。 前６-２項に従ってインストール

 しておきます。  本ボードの操作は通常以下の手順となります。 具体的なコーディングについ

 てはサンプル・ソースを御覧ください。

　（１）　初期化を行う。                   【ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ（ ）】

　　　　◆　ここではボードの存在やＰｎＰで設定されたリソース本ハンドラが認識すると同時に

　　　　　ボードリセット、その他、ハンドラ内の参照テーブルやデータバッファを初期化する。

（２）　 パソコン本体メモリ上にデータバッファを確保し、出力すべきＤＡデータを書き込む。

              ◆サンプリング・モード関連　【ＤＡ＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ（ ）】

  （３）　サンプリング（ＤＡ出力）条件を設定する。

　　　　　　　◆トリガ関連　　　　　　　　【ＤＡ＿Ｓｅｔ＿Ｔｒｉｇｇｅｒ（ ）】

　　　　　　　◆出力範囲の設定　　　　　　【ＤＡ＿Ｓｅｔ＿Ｃｌｏｃｋ（ ）】

　　　　　　　◆クロックの設定    　　　　【ＤＡ＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ（ ）】

　　　　　　　◆波形データの設定　　　　  【ＤＡ＿Ｗｒｉｔｅ＿ＤｌｌＢｕｆ（ ）】

　（４）　サンプリング開始。              【ＤＡ＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ（ ）】

　（５）　動作状態（ステータス）取得。    【ＤＡ＿Ｇｅｔ＿Ｓｔａｔｕｓ（ ）】

　（６）　サンプリング停止。              【ＤＡ＿Ｓｔｏｐ＿Ｓａｍｐ（ ）】

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　表６－３．関数一覧

　　　　　　関数名 　　　　　　機能・動作 　　　　主なパラメータ等

【１】ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ  ボード、本ハンドラの初期化   

【２】ＤＡ＿Ｒｅｓｅｔ＿Ｂｏａｒｄ  ボードのリセット   

【３】ＤＡ＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ  ＤＡ出力モードの設定  波形バッファ利用の有無

【４】ＤＡ＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ  ＤＡ出力範囲、コードの設定  範囲/分解能/コード

【５】ＤＡ＿Ｓｅｔ＿Ｃｌｏｃｋ  クロック源、クロック値の設定  クロック源/周期/単位/

【６】ＤＡ＿Ｗｒｉｔｅ＿ＤＬＬＢｕｆ  対ＤＬＬ管理バッファへのデータ転送  波形出力データ

【７】ＤＡ＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ  波形出力スタート  スタート条件、繰り返し回数

【８】ＤＡ＿Ｏｕｔ＿Ｐｒｏｍｐｔ  ＤＡ即時更新出力  ＤＡデータ

【９】ＤＡ＿Ｇｅｔ＿Ｓｔａｔｕｓ  ボード・ステータスの取得  ボード・ステータス

【10】ＤＡ＿Ｓｔｏｐ＿Ｓａｍｐ  波形出力の強制停止

【11】ＤＡ＿Ｃｌｏｓｅ＿ＤＡＳｙｓ  本ハンドラの終了

【12】ＤＡ＿Ｏｕｔ＿Ａｕｘ  汎用デジタル（ラッチ）出力  更新データ

【13】ＤＡ＿Ｉｎｐ＿Ａｕｘ  汎用デジタル（現在値）入力

【14】ＤＡ＿Ｆｏｒｃｅ＿０ｖ  デジタル入力による強制０ｖ出力  指定ＤＡチャンネル

【15】ＤＡ＿Ｇｅｔ＿Ｌｉｂｖｅｒ  本ハンドラのバージョン情報取得

  【注】 ＷＩＮＤＯＷＳ２０００／ＸＰ用に限り、関数名が異なります。

         すなわち関数名中、文字“ＤＡ”の直後に対象ボード名（３桁番号）が含まれます。

         例：ＤＡ７７０＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

       重 要      本ハンドラＤＬＬを（ＬａｂＶＩＥＷなどの）市販・完成アプリケーション

                から呼出し実行するときはオープン＆初期化関数【１】でウインドウハンドル

                ＨＷＮＤ Ｏｗｎｅｒに ＮＵＬＬを渡します。  この場合、アプリケーション

                側は本ハンドラからの波形出力終了メッセージを受け取ることができません。



52

６-４. 関数仕様、エラーコード                                                            《ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ》

６-４．関数仕様、エラーコード

　   初期化、動作条件設定、スタート、ストップ、ステータス取得等、各関数は波形出力を実現

   する基本機能単位となっています。

     また、各関数は自身の性格から適切な実行手順があります。（前６－３項．参照）

                                       　   【注】ＷＩＮＤＯＷＳ２０００／ＸＰ用に限り、

                                           　     各関数名中“ＤＡ”の直後に３桁の

                                             　   ボード番号が入ります。

                                             　   例：DA770_Open_DASys

 【1】本ハンドラのオープン、および初期化

  ｉｎｔ ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ（ ＨＷＮＤ Ｏｗｎｅｒ）

   ＨＷＮＤ Ｏｗｎｅｒ　　　 ウインドウ・ハンドル。

　　 戻り値　　　　　　　　  正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　   エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　   機能・動作　　　　　　  プラグアンドプレイで設定された本ボードのＩ／Ｏアドレスを認識すると同時に、

                           ボードリセット、その他、ハンドラ内の参照テーブルやデータバッファ等を初期化する。

  ◇  当関数実行直後の各ボードは０ｖ出力、また即時更新モード【３】、出力範囲等を

                               設定【４】すれば、いつでも１データ即時更新出力【８】が可能。

                           ◇  波形出力するときは【３】～【６】の条件設定後、【７】 でスタート。

       

【2】本ボード（HDA-770PCI）のリセット

    ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｒｅｓｅｔ＿Ｂｏａｒｄ（ｖｏｉｄ）

      引数　              　なし。

　  　戻り値　　　　　　　  正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　    エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　  機能・動作　　　　　  全ての制御レジスタは初期状態に戻る。（汎用デジタル出力は変化しない）

                            アナログ出力は０ｖに戻る。

                            なお【１】初期化実行直後には必要ない。（本関数の動作は【１】初期化の一部）

【3】ＤＡ出力モードの設定

　ｉｎｔ ＤＡ＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ（ｉｎｔ ｃｈ＿ｎｕｍ, ｉｎｔ ｕｐｄ＿ｍｏｄｅ, ｉｎｔ ｂｕｆ＿ｄｌｌ）

  ｃｈ＿ｎｕｍ          使用するチャンネル数（１～１６）

　ｕｐｄ＿ｍｏｄｅ      ＤＡ出力時刻モード指定 ／ ０：単独更新、　１：同期更新（複数チャンネルが一斉に更新）

　ｂｕｆ＿ｄｌｌ 　　   ＤＡ出力更新モード指定 ／ ０：即時更新出力（マニュアル出力）

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　    １：指定クロックによる波形出力（ＤＬＬ管理のバッファ出力）

　　戻り値　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　  エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　機能・動作　　　　　ＤＡ出力タイミング条件を設定する。
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【4】ＤＡ出力範囲、分解能、コードの設定

  ｉｎｔ ＤＡ＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ（ｉｎｔ ｃｈ＿ｎｏ,ｉｎｔ ｒａｎｇｅ,

                                   ｉｎｔ ｒａｎｇｅ＿ｍｏｄｅ, ｉｎｔ ｄａｔａ＿ｃｏｄｅ ）

 ｃｈ＿ｎｏ　             設定対象ＤＡ出力チャンネル番号。／整数０～１５

 ｒａｎｇｅ               ＤＡ出力範囲。／ ０：０～１０ｖ、 １：０～５ｖ、 ２：±１０ｖ、 ３：±５ｖ

 ｄａｔａ＿ｃｏｄｅ       ＤＡ出力データ・コード。／ ０：バイナリ、 １：２の補数

　  戻り値　　　　　 　　 正常終了時：　０

　　　　　　　　　　 　　 エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　機能・動作　　　　 　 チャンネルごとにＤＡ出力範囲を設定します。

                          ＤＡ出力データ・コードは全チャンネル同一コードを指定してください。

　　　　　　　　　　　　　（異なるコードを指定した場合は最後に指定したコードが全チャンネルに適用される。）

【5】サンプリング・クロックの設定（波形出力に使用）

ｉｎｔ ＤＡ＿Ｓｅｔ＿Ｃｌｏｃｋ（ｉｎｔ ｃｌｋ＿ｓｏｕｒｃｅ,

                                 ｉｎｔ ｔｉｍｅ＿ｕｎｉｔ, ｉｎｔ ｃｌｋ＿ｐｅｒｉｏｄ）

  ｃｌｋ＿ｓｏｕｒｃｅ    クロック源。／０：ソフトタイマ、 １：外部入力（負エッジ）、 ２：外部入力（正エッジ）

　ｔｉｍｅ＿ｕｎｉｔ　    指定クロック周期値の単位。／ ０：ｓ、  １：ｍｓ

  ｃｌｋ＿ｐｅｒｉｏｄ    指定クロック周期値。／ｉｎｔ整数

　　戻り値　　　　　　  　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　  　  エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　機能・動作　　　　　    波形出力のときに使用するクロックを指定します。  外部入力（ＵＰＤ-ＩＮ）を

                          クロック源に指定したときのｔｉｍｅ＿ｕｎｉｔ, ｃｌｋ＿ｐｅｒｉｏｄは無効、

                          また外部トリガは使用できません。／参照：【7】サンプリング・スタート

【6】（本ＤＬＬの管理するバッファへの）波形データ転送

    ｉｎｔ ＤＡ＿Ｗｒｉｔｅ＿ＤＬＬＢｕｆ（ｉｎｔ ｎｕｍ＿ｓａｍｐ,

                                           ｉｎｔ ｎｕｍ＿ｄａｔａ, ＷＯＲＤ ＊ｂｕｆｐｔｒ）

   ｎｕｍ＿ｓａｍｐ 　  　 各チャンネルの出力データ数（＝クロック動作数、全チャンネル共通）。／

   ｎｕｍ＿ｄａｔａ        今回転送するデータ数。（図６-４の構造で、領域の上から順に埋められる。）

   ｂｕｆｐｔｒ            転送先データバッファのポインタ

　  戻り値　　　　　 　　  正常終了時：　０

　　　　　　　　　　 　　  エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　機能・動作　　　　 　　出力すべき波形データを用意します。
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　　　　　    図６－４．波形データ格納バッファ内のデータ配置（１出力分）

　　　　　　　　             （チャンネル０）ＤＡデータの下位バイト

　　　　　　　　             （チャンネル０）ＤＡデータの上位バイト

　　　　　　　　             （チャンネル１）ＤＡデータの下位バイト

　　　　　　　　             （チャンネル１）ＤＡデータの上位バイト

　　　　　　　　　　　　　　　           ・

　　　　　　　　　　           　　　　  ・

　　　　　　　　　　           　　　　  ・

　　　　　　 　　　　           　 　　　・

　　　　　 　　　 　　           　　　　・

　　　　 　 　　　　　           　　　  ・

　　　 　　　　              （チャンネル１４）ＤＡデータの下位バイト

　　　　　　　　             （チャンネル１４）ＤＡデータの上位バイト

　　　　　　　　             （チャンネル１５）ＤＡデータの下位バイト

　　　　　　　　             （チャンネル１５）ＤＡデータの上位バイト

【7】サンプリング（波形出力）スタート

　 ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ（ｉｎｔ ｌｏｏｐ＿ｎｕｍ, ｉｎｔ ｔｒｉｇ）

   ｌｏｏｐ＿ｎｕｍ　    繰り返し回数。／０：強制停止まで無限、　ｎ：指定回数（正の整数）

　 ｔｒｉｇ              トリガ条件。  ／０：即スタート、 １：外部入力（負エッジ）、 ２：外部入力（正エッジ）

　　 戻り値　   　　　　 正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　 エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　 機能・動作　　　　　  本ＤＬＬの管理するデータバッファに格納されている各チャンネル波形データを１周期と

　　　　　　　　　　　　 して、指定回数だけ連続出力します。

                           外部入力（ＵＰＤ-ＩＮ）をトリガ（スタート）に指定する場合はソフトクロックだけで、

                         外部クロックは使用できません。／参照：【5】サンプリング・クロックの設定。

【8】マニュアル（即時更新）ＤＡ出力

　 ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｏｕｔ＿Ｐｒｏｍｐｔ（ｉｎｔ ｃｈ＿ｎｏ, ｉｎｔ ｕｐｄ＿ｐｒｏｍｐｔ）

  ｃｈ＿ｎｏ　  　　       ＤＡ出力チャンネル番号。（０～１５）

  ｕｐｄ＿ｐｒｏｍｐｔ　　 ＤＡ出力データ。／整数（ｄｉｇｉｔ）

  　　戻り値　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　  　機能・動作　　　　　  ＤＡ出力時刻モード（【3】参照）が単独の場合は当チャンネルのみが即時更新されます。

                            ＤＡ出力時刻モード（【3】参照）が同期の場合はチャンネル１～１５について当関数で

                          更新データを書き込んでおき、最後にチャンネル０を書き込むと全チャンネルが同一時刻に

                          更新出力されます。

　　　　　　　　　　　　　  本関数は【1】初期化【3】出力モード設定【4】出力範囲設定の後、即実行可能です。
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【9】ボードステータスの取得

　　ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｇｅｔ＿Ｓｔａｔｕｓ（ｉｎｔ ＊ｂｕｓｙ, ｉｎｔ ＊ｓｔａｔｕｓ）

　  ｂｕｓｙ　　　         ボード内部のＤＡデータ転送フラグ。／ ０：未転送・転送終了、 １：転送中

　

　　＊ｓｔａｔｕｓ     　　ボードステータス１。／１ワード生データ（３－８項）

　　　戻り値　　　　　　　 正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　 エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　　機能・動作　　　　　 本関数は当ＤＬＬ／ドライバの各関数を使用するうえでは必要ありません。

　　　　　　　　　　　　　 各関数は内部でボード・ステータスを取得・評価のうえで動作するからです。

【10】サンプリング（波形出力）動作の強制停止

　　ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｓｔｏｐ＿Ｓａｍｐ（ ｖｏｉｄ ）

　 　引　数　　　　　   　な　し。

　　 戻り値　　　　　　   正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　 機能・動作　　　　   全チャンネル（ボード）のサンプリング動作を強制的に停止します。

　　　　　　　

【11】本ハンドラの終了

　　ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｃｌｏｓｅ＿ＤＡＳｙｓ（ ｖｏｉｄ ）

　　　　引　数　　　　　　な　し。

　　　　戻り値　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　　　機能・動作　　　　本ハンドラの終了。　確保したメモリ領域の開放等、開始前の状態に戻す。

　　　　　　　　　　　　  【注】ＤＡ出力最終状態を維持するためにボードのリセットは行いません。

　　　　　　　　　                

　　  ★ 以上【１】～【11】が主要関数です。　以下の【12】～ は補助的な関数です。★
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【12】汎用デジタル（ラッチ）出力更新

　 ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｏｕｔ＿Ａｕｘ（ｉｎｔ ｏｕｔ＿ｄａｔａ）

　 ｏｕｔ＿ｄａｔａ   　　  １ビット汎用デジタル（ラッチ）出力データ。

　　　　戻り値　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　　　機能・動作　　　　　ＴＴＬレベルの１ビット汎用デジタル（ラッチ）出力を更新する。

                            当出力ポートは電源投入（ハードウエア・リセット）時＝０Ｈとなるが、

【１】 初期設定、【２】ボード・リセット、【11】ハンドラ終了などを実行しても

                           変化しない。 // 出力論理はボード上のスイッチＳＷ-ＰＬで切り替え可能。//

【13】汎用デジタル（現在値）入力

　 ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｉｎｐ＿Ａｕｘ（ｖｏｉｄ）

　　　　戻り値　　　　　　　正常終了時：　＝１ビット汎用デジタル（現在値）入力データ

　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　　　機能・動作　　　　　ＴＴＬレベルの１ビット汎用デジタル入力（現在状態）を読み込む。

【14】デジタル入力による強制０ｖ出力の設定

　　ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｆｏｒｃｅ＿０ｖ（ｉｎｔ ｓｅｔ ）

    ｓｅｔ                  設定の有無。／ ０：非設定、 １：設定

　　 戻り値　　   　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　 機能・動作　　　　　   ボードの汎用デジタル入力ビット０を緊急入力とし、

                          Ｈｉｇｈ（ｏｒ開放）になると強制的に０ｖ出力とする設定。

【15】 本ハンドラのバージョン取得

　　ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｇｅｔ＿Ｌｉｂｖｅｒ（ｉｎｔ ｖｅｒ ）

　　　　ｖｅｒ　　　　　　　　　　０：戻り値は（メジャー・バージョン番号）＋（マイナー・バージョン番号）

      　　　　　　　　　　　　　　１：戻り値は（メジャー・バージョン番号）

　　　　　　　　　　　　　　　　　２：戻り値は（マイナー・バージョン番号）

　　　　戻り値　　　　　　　　　　正常終了時：　本ハンドラのバージョン番号

　　　　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－４参照）

　　　　機能・動作　　　　　　　　本ハンドラのバージョン情報を得る

　　　　　　　　　　　　　　　　◇　例えばバージョンが１.０１の場合、本関数をｖｅｒ＝０として実行すると

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 戻り値は０ｘ１０１となります。
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 □■ エラー ■□　　 本ハンドラの各関数は実行前後（または実行中）に不適当なパラメータや

　　　　　　　　　　動作状態を検出するとエラーコードを返してきます。

                            表６－４．エラーコード一覧

戻り値 　　　　　　　不具合いの内容、または因果情報 　　　　　適用関数、引数、等

－　１  ボードを検出できない。（未装着）  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－　２  ＩＤの不一致。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－　３  ドライバファイルが見つからない。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－　４  ドライバファイルのバージョンが違う。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－  ５  初期化（ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ）が未実行。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－  ６  スタート関数【１０】実行前の条件設定不足。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

  　

  

　

－１０  チャンネル数指定エラー。  ｃｈ＿ｎｕｍ

－１１  ＤＡ出力時刻モードの指定が不適当。  ｕｐｄ＿ｍｏｄｅ

－１２  ＤＡ出力更新モードの指定が不適当。  ｂｕｆ＿ｄｌｌ

－１４  ＤＡ出力範囲の指定が不適当。  ｒａｎｇｅ

－１６  データコードの指定が不適当。  ｄａｔａ＿ｃｏｄｅ

－１７  クロック源の指定が不適当。  ｃｌｋ＿ｓｏｕｒｃｅ

－１８  クロック周期単位の指定が不適当。  ｔｉｍｅ＿ｕｎｉｔ

－１９  クロック周期値の指定が不適当。  ｃｌｋ＿ｐｅｒｉｏｄ

－２０  ＤＡ出力データ数の指定値が不適当。  ｎｕｍ＿ｓａｍｐ

－２１  転送データ点数の指定値が不適当。  ｎｕｍ＿ｄａｔａ

－２２  繰り返し回数の指定が不適当。  ｌｏｏｐ＿ｎｕｍ

－２３  トリガ条件の指定が不適当。  ｔｒｉｇ

－２４  デジタル入力による強制０ｖ出力の指定が不適当。  ｓｅｔ

－３０  ＤＡ出力（サンプリング）中。 　

－３１  サンプリングは停止している。   

－３２  マニュアル出力に設定済み。   ＤＡ＿Ｗｒｉｔｅ＿ＤｌｌＢｕｆ

－３３  メモリ確保エラー 　同上。

－３４  出力数を超えるデータの書き込み。 　同上。

－３５  外部入力（ＵＰＤ－ＩＮ）はクロックとして指定済み。   ＤＡ＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ
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 ６-５．複数ボード同期出力用ハンドラ（ＷＩＮＤＯＷＳ２０００／ＸＰ専用）

　 前６-３項・６-４項で説明されたハンドラは本ボード１枚（最大１６ｃｈ）のみに対応した

 ものですが、本項で説明するハンドラは複数の本ボード（最大１６枚＝２５６ｃｈ）を同時に

 制御することができます。　実用的には波形出力機能が無い分、ＣＰＵの使用効率が上るので

 軽いアプリケーションを製作できます。（本ボード１枚のみ使用のときもお勧めです。）

  ハードウエアの準備　   　本ハンドラは（HAD-770PCI）最大１６枚／２５６チャンネルを制御

　　　　　　　　　　　　できます。

　　◆ボード上の設定　　　ボード上のＤＩＰスイッチＳＷ－ＢＮはマスタ機を＜初期値＝０＞

　　　　　　　　　　　　１枚目のスレーブ機を＜１＞、以下＜２＞＜３＞…＜Ｆ＞に設定する。

　　◆ボード間の接続：　　マスタ機の同期更新出力ＵＰＤ－ＯＵＴをスレーブ機の同期更新入力

　　　　　　　　　　　　（ＵＰＤ－ＩＮ）に接続しておきます。

　　　　　　　　　　　　　　　　　マスタ機　　　　　　　　　　　　　図６－５．マスタスレーブ接続

　　　　　　ＤＩＰスイッチ：ＳＷ－ＢＮ＝０　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　（３枚使用例）

　　　　　　　　　　　　　　　ＵＰＤ－ＯＵＴ　　　　　　　　　　　　【注】駆動能力：７枚以内。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　これ以上のときは、

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　適当な順番のスレーブ機の

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　＜ＵＰＤ－ＯＵＴ＞を以降の

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　＜ＵＰＤ－ＩＮ＞に接続する

　　　　　　　　　　　　　　　　スレーブ機　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　ような構成で使用できます。

　　　　　　ＤＩＰスイッチ：ＳＷ－ＢＮ＝１

　　　　　　　　　　　　　　 　ＵＰＤ－ＩＮ

　　　　　　　　　　　　　　　　スレーブ機

　　　　　　ＤＩＰスイッチ：ＳＷ－ＢＮ＝２

　　　　　　　　　　　　　　　　ＵＰＤ－ＩＮ

ソフトウエアの準備     ／Administrator レベルで行う／

   (1) 当社製ＰＣＩボード（複数可能）に共通使用できるＷＩＮＤＯＷＳ２０００／ＸＰ用の

     　ＷＤＭドライバ“DMS_PCI.SYS”はボードインストール時に（添付のＣＤＲＯＭから）

     　自動的にインストールされます。

                                インストール先：\WINDOWS\SYSTEM32\DRIVERS フォルダ

       このＷＤＭドライバは当社製の全ＰＣＩボード（複数可）から共通に使用できる汎用品

     　です。  すなわち各個別ＰＣＩボード専用の関数ＤＬＬを用意すれば当ＷＤＭドライバ

    　 １本で当社製の全ＰＣＩボードを動作させることができます。

   (2) 本関数ＤＬＬ（M770_2k）を所定の \WINDOWS\SYSTEM32 にコピーします。

 　　　動作確認には各言語サンプルを御使用ください。

　　　 各ファイルは（\MSCIENCE\HND_2K フォルダ以下）に格納されています。
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　ユーザプログラム記述

   御自身の記述したメインプログラムから本ハンドラＤＬＬ（＋ドライバ）を使用します。

   テストには付属のサンプルプログラムを御利用ください。 前頁のようにインストール、準備

 しておきます。  本ボードの操作は通常以下の手順となります。 具体的なコーディングについ

 てはサンプル・ソースを御覧ください。

　（１）　初期化を行う。                  【ＤＡ７７０＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ（ ）】

　　　　◆　ここではボードの存在やＰｎＰで設定されたリソース本ハンドラが認識すると同時に

　　　　　ボードリセット、その他、ハンドラ内の参照テーブルやデータバッファを初期化する。

（２） 各チャンネルごとの単独・即時更新動作か、全チャンネル同期更新動作かを選択する。

             　　　　　　　　　　　　　　  【ＤＡ７７０＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ（ ）】

  （３） 出力範囲、データコードを設定する。【ＤＡ７７０＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ（ ）】

　（４） 動作状態（ステータス）取得。      【ＤＡ７７０＿Ｇｅｔ＿Ｓｔａｔｕｓ（ ）】

　（５） 単独・即時更新モード時の更新出力　【ＤＡ７７０＿Ｏｕｔ＿Ｐｒｏｍｐｔ（ ）】

         ◆同期更新モード時はバッファリング：出力準備。

　（６） 同期更新モード時の更新出力タイミング【ＤＡ７７０＿Ｓｙｎｃ＿Ｕｐｄａｔｅ（ ）】

  （７） 汎用デジタル／ラッチ／出力　　　　【ＤＡ７７０＿Ｏｕｔ＿Ａｕｘ（ ）】

　（８） 汎用デジタル／現在値／入力　　　　【ＤＡ７７０＿Ｉｎｐ＿Ａｕｘ（ ）】

　（９） 本ハンドラの終了。             　 【ＤＡ７７０＿Ｃｌｏｓｅ＿ＤＡＳｙｓ（ ）】

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　表６－５Ａ．関数一覧

　　　　　　      関数名 　　　　　　  機能・動作 　　主なパラメータ等

【１】ＤＡ７７０＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ  ボード、本ハンドラの初期化   

【２】ＤＡ７７０＿Ｒｅｓｅｔ＿Ｂｏａｒｄ  ボードのリセット   

【３】ＤＡ７７０＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ  ＤＡ出力モードの設定  単独更新／同期更新

【４】ＤＡ７７０＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ  ＤＡ出力範囲、コードの設定  ｃｈ／範囲／コード

【５】ＤＡ７７０＿Ｏｕｔ＿Ｐｒｏｍｐｔ  ＤＡ即時更新出力  ＤＡデータ

【６】ＤＡ７７０＿Ｇｅｔ＿Ｓｔａｔｕｓ  ボード・ステータスの取得  ボード・ステータス

【７】ＤＡ７７０＿Ｃｌｏｓｅ＿ＤＡＳｙｓ  本ハンドラの終了

【８】ＤＡ７７０＿Ｏｕｔ＿Ａｕｘ  汎用デジタル（ラッチ）出力  更新データ

【９】ＤＡ７７０＿Ｉｎｐ＿Ａｕｘ  汎用デジタル（現在値）入力

【10】ＤＡ７７０＿Ｆｏｒｃｅ＿０ｖ  デジタル入力による強制０ｖ出力  指定ボード

【11】ＤＡ７７０＿Ｓｙｎｃ＿Ｕｐｄａｔｅ  全チャンネル同期更新命令

【12】ＤＡ７７０＿Ｇｅｔ＿Ｌｉｂｖｅｒ  本ハンドラのバージョン情報取得
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　関数仕様・エラーコード

 【1】本ハンドラのオープン、および初期化

  ｉｎｔ ＤＡ７７０＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ（ｉｎｔ ｎｕｍ＿ｂｏａｒｄ）

   ｎｕｍ＿ｂｏａｒｄ    使用する本ボード（ＨＤＡ－７７０ＰＣＩ）の枚数：１～１６

　◇ボード上のＤＩＰスイッチＳＷ－ＢＮの設定／前々ページ図６－５参照／

　　　　　　　　　　　　　　 １枚目のボード（マスタボード）を０に、以下２枚目以降のボード（スレーブボード）を

　　　　　　　　　　　　　　 １、２、３、、、、、Ｆと順に設定する。

　　 戻り値　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　 エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　   機能・動作　　　　　　プラグアンドプレイで設定された本ボードのＩ／Ｏアドレスを認識すると同時に、

                         ボードリセット、その他、ハンドラ内の参照テーブルやデータバッファ等を初期化する。

  ◇ 当関数実行直後の各ボードは初期状態で、０ｖ出力、即時更新モード【３】、

                              また出力範囲は０～１０ｖ【４】となっている。

【2】本ボード（HDA-770PCI）のリセット　　　　　　　　　　　　　　　 ／全ボードについて／

    ｉｎｔ　ＤＡ７７０＿Ｒｅｓｅｔ＿Ｂｏａｒｄ（ｖｏｉｄ）

      引数　             なし。

　  　戻り値　　　　　　 正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　 エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　  機能・動作　　　　　 全ての制御レジスタは初期状態に戻る。（ただし汎用デジタル出力のみは変化しない）

                         アナログ出力は０ｖに戻る。

                           なお【１】初期化実行直後には必要ない。（本関数の動作は【１】初期化の一部）

【3】ＤＡ出力モードの設定                                           ／全ボードについて／

　ｉｎｔ ＤＡ７７０＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ（ｉｎｔ ｕｐｄ＿ｍｏｄｅ）

　ｕｐｄ＿ｍｏｄｅ      ＤＡ出力時刻モード指定 ／ ０：単独更新、　１：同期更新（複数チャンネルが一斉に更新）

　　戻り値　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　  エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　機能・動作　　　　　ＤＡ出力タイミング条件を設定する。
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【4】ＤＡ出力範囲、コードの設定　　　　　　　　　       ／各ボードの各チャンネルごとに／

  ｉｎｔ ＤＡ７７０＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ（ｉｎｔ ｂｏａｒｄ＿ｎｏ，ｉｎｔ ｃｈ＿ｎｏ，ｉｎｔ ｒａｎｇｅ，

                                  　　　 ｉｎｔ ｄａｔａ＿ｃｏｄｅ ）

  ｂｏａｒｄ＿ｎｏ        設定対象ボード番号。／０～１５

  ｃｈ＿ｎｏ　            設定対象ＤＡ出力チャンネル番号。／０～１５

  ｒａｎｇｅ              ＤＡ出力範囲。／ ０：０～１０ｖ、 １：０～５ｖ、 ２：±１０ｖ、 ３：±５ｖ

  ｄａｔａ＿ｃｏｄｅ      ＤＡ出力データ・コード。／ ０：バイナリ、 １：２の補数

　  戻り値　　　　　 　　 正常終了時：　０

　　　　　　　　　　 　　 エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　機能・動作　　　　 　 各ボードの各チャンネルごとにＤＡ出力範囲を設定します。

                          ＤＡ出力データ・コードは全ボード全チャンネルに同一コードを指定してください。

　　　　　　　　　　　　（異なるコードを指定すると最後に指定したコードが全ボード全チャンネルに適用される。）

【5】ＤＡデータ出力　　　　　　　　　　　　　　　　　　 ／各ボードの各チャンネルごとに／

　ｉｎｔ ＤＡ７７０＿Ｏｕｔ＿Ｐｒｏｍｐｔ（ｉｎｔ ｂｏａｒｄ＿ｎｏ，ｉｎｔ ｃｈ＿ｎｏ,

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 ｉｎｔ ｕｐｄ＿ｐｒｏｍｐｔ）

  ｂｏａｒｄ＿ｎｏ        出力対象ボード番号。／０～１５

ｃｈ＿ｎｏ　  　　      ＤＡ出力チャンネル番号。／０～１５

  ｕｐｄ＿ｐｒｏｍｐｔ　　ＤＡ出力データ。／整数（ｄｉｇｉｔ）

  　　戻り値　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　  　機能・動作　　　　　  ＤＡ出力時刻モード（【3】参照）が単独の場合は指定チャンネルのみが即時更新されます。

                            ＤＡ出力時刻モード（【3】参照）が同期の場合は各ボード各チャンネルについて当関数で

                          更新データを書込んでおき、最後に【11】全ｃｈ同期更新命令を実行すると全チャンネルが

                          同一時刻に更新出力されます。

　　　　　　　　　　　　　  本関数は【1】初期化【3】出力モード設定【4】出力範囲設定の後、即実行可能です。

【6】ボードステータスの取得　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 ／マスタボードのみ／

　ｉｎｔ ＤＡ７７０＿Ｇｅｔ＿Ｓｔａｔｕｓ（ｉｎｔ ＊ｂｕｓｙ, ｉｎｔ ＊ｓｔａｔｕｓ）

　  ｂｕｓｙ　　　         ボード内部のＤＡデータ転送フラグ。／ ０：未転送・転送終了、 １：転送中

　　＊ｓｔａｔｕｓ     　　ボードステータス１。／１ワード生データ（３－８項）

　　　戻り値　　　　　　　 正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　 エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　　機能・動作　　　　　 マスタボード（１枚目ボード）のステータス取得。

　　　　　　　　　　　　　 なお、前【5】ＤＡデータ出力の実行時には同関数内部で各ボードの＜ｂｕｓｙ＝０＞を

　　　　　　　　　　　　 確認しているので、当関数を使用しての事前チェックは無用です。
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【7】本ハンドラの終了

　　ｉｎｔ　ＤＡ７７０＿Ｃｌｏｓｅ＿ＤＡＳｙｓ（ ｖｏｉｄ ）

　　　　引　数　　　　　　な　し。

　　　　戻り値　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　　　機能・動作　　　　本ハンドラの終了。　確保したメモリ領域の開放等、開始前の状態に戻す。

　　　　　　　　　　　　  【注】ＤＡ出力最終状態を維持するためにボードのリセットは行いません。

【8】汎用デジタル（ラッチ）出力更新                                   ／各ボードごとに／

　 ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｏｕｔ＿Ａｕｘ（ｉｎｔ ｏｕｔ＿ｄａｔａ）

　ｂｏａｒｄ＿ｎｏ         出力対象ボード番号。／０～１５

　 ｏｕｔ＿ｄａｔａ   　　  １ビット汎用デジタル（ラッチ）出力データ。

　　　　戻り値　　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　　　機能・動作　　　　　ＴＴＬレベルの１ビット汎用デジタル（ラッチ）出力を更新する。

                            当出力ポートは電源投入（ハードウエア・リセット）時＝０Ｈとなるが、

【２】 初期設定、【２】ボード・リセット、【11】ハンドラ終了などを実行しても

                           変化しない。 // 出力論理はボード上のスイッチＳＷ-ＰＬで切り替え可能。//

【9】汎用デジタル（現在値）入力                                       ／各ボードごとに／

　 ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｉｎｐ＿Ａｕｘ（ｖｏｉｄ）

　ｂｏａｒｄ＿ｎｏ         入力対象ボード番号。／０～１５

　　　　戻り値　　　　　　　正常終了時：　＝１ビット汎用デジタル（現在値）入力データ

　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　　　機能・動作　　　　　ＴＴＬレベルの１ビット汎用デジタル入力（現在状態）を読み込む。

【10】デジタル入力による強制０ｖ出力の設定                            ／各ボードごとに／

　　ｉｎｔ　ＤＡ＿Ｆｏｒｃｅ＿０ｖ（ｉｎｔ ｓｅｔ ）

　ｂｏａｒｄ＿ｎｏ         設定対象ボード番号。／０～１５

    ｓｅｔ                 設定の有無。／ ０：非設定、 １：設定

　　 戻り値　　   　　　　 正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　 エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　 機能・動作　　　　　    ボードの汎用デジタル入力ビット０を緊急入力とし、

                           Ｈｉｇｈ（ｏｒ開放）になるとＤＡ出力を強制的に０ｖとする設定。
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【11】全チャンネル同期更新命令

　　ｉｎｔ　ＤＡ７７０＿Ｓｙｎｃ＿Ｕｐｄａｔｅ（ ｖｏｉｄ ）

　　　　引　数　　　　　　な　し。

　　　　戻り値　　　　　　正常終了時：　０

　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　　　機能・動作　　　　同期更新モードのときは、

　　　　　　　　　　　　  本関数の実行により全ボード全チャンネルのＤＡ出力が同時更新される。

【12】 本ハンドラのバージョン取得

　　ｉｎｔ　ＤＡ７７０＿Ｇｅｔ＿Ｌｉｂｖｅｒ（ｉｎｔ ｖｅｒ ）

　　　　ｖｅｒ　　　　　　　　　　０：戻り値は（メジャー・バージョン番号）＋（マイナー・バージョン番号）

      　　　　　　　　　　　　　　１：戻り値は（メジャー・バージョン番号）

　　　　　　　　　　　　　　　　　２：戻り値は（マイナー・バージョン番号）

　　　　戻り値　　　　　　　　　　正常終了時：　本ハンドラのバージョン番号

　　　　　　　　　　　　　　　　　エラー時　：　エラーコード（負の値／エラーコード表６－５Ｂ参照）

　　　　機能・動作　　　　　　　　本ハンドラのバージョン情報を得る

　　　　　　　　　　　　　　　　◇　例えばバージョンが１.０１の場合、本関数をｖｅｒ＝０として実行すると

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 戻り値は０ｘ１０１となります。

 □■ エラー ■□　　本ハンドラの各関数は実行前後（または実行中）に不適当なパラメータや

 　　　　　　　　　動作状態を検出するとエラーコードを返してきます。

                            表６－５Ｂ．エラーコード一覧

戻り値 　　　　　　　不具合いの内容、または因果情報 　　　　　適用関数、引数、等

－　１  ボードを検出できない。（未装着）  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－　２  ＩＤの不一致。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－　３  ドライバファイルが見つからない。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－　４  ドライバファイルのバージョンが違う。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－  ５  初期化（ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ）が未実行。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

－  ６  スタート関数【１０】実行前の条件設定不足。  ＤＡ＿Ｏｐｅｎ＿ＤＡＳｙｓ

　

－１０  ボード番号、またはチャンネル数指定エラー。  ｎｕｍ＿ｂｏａｒｄ、ｂｏａｒｄ＿ｎｏ、ｃｈ＿ｎｏ

－１１  ＤＡ出力時刻モードの指定が不適当。  ｕｐｄ＿ｍｏｄｅ

－１２  ＤＡ出力範囲の指定が不適当。  ｒａｎｇｅ

－１３  データコードの指定が不適当。  ｄａｔａ＿ｃｏｄｅ

－１４  デジタル入力による強制０ｖ出力設定エラー  ｓｅｔ

－１５  同期更新モードではない。  ＤＡ７７０＿Ｓｙｎｃ＿Ｕｐｄａｔｅ
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第７章．保守・その他

７-１. 故障・トラブル等の原因と対処

　本機は【ＤＯＳ／Ｖ系パソコン】＋【拡張ボックス】のシステム構成で全数検査のうえ出荷され

ています。　お手元での動作確認方法は１－６項に記されています。　動作に不具合いがあるとき

は以下の諸点を再点検してください。　それでも不明なときは巻末の【Ｑ＆Ａフォーム】にシステ

ム構成（特に外部機器の接続回路）等の動作条件を御記入のうえ、技術部宛ＦＡＸしてください。

　迅速に応答する体制となっています。　なおＴＥＬいただく場合も、客観情報の整理・評価は問

題解決のスピードアップにつながりますから、事前に【Ｑ＆Ａフォーム】をＦＡＸしてください。

　　再点検・確認ポイント

  （１）Ｉ／Ｏアドレス　 ◆ボードのインストール／認識は成功したか？（１－５項）

  （２）割り込みレベル   ◆リソースは取得できたか？（１－５項）

　（３）アナログ出力　　 ◆負荷：５ＫΩ以上、１０００ｐＦ以下（２－１項）

　（４）デジタル入力　 　◆  本ボードのＴＴＬ入力（外部制御、および汎用１ビット）に接続

　　　　　　　　　　　 　　できる信号源はＴＴＬ（ＬＳ、ＣＭＯＳ等を含む５ｖ電源動作素子）

　　　　　　　　　　　 　　に限ります。　現場で不適切な信号源を接続したために本ボード内

　　　　　　　　　　　 　　のＴＴＬ入力素子を破損する事故が頻発していますので御注意くだ

　　　　　　　　　　　 　　さい。（次ページ／図７－１参照）

　　動作確認方法

　　当社では原則としてユーザ作成のソフトウエアについては評価しません。　動作確認は本製品

　添付の当社製プログラム（１－６項）の実行結果について推測・適否・判定を行います。

　　ＱＡリクエスト時には当プログラムの実行結果をレポートしてください。
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ボード内ＴＴＬ入力素子破損の主な原因

　　ＴＴＬ入力素子の絶対最大定格は【負側：－０.６ｖ】【正側：＋７ｖ】です。　このレベル

　を一瞬でも超えると入力素子破壊の原因になります。　主な危険要素は、

　◆　ファンクション・ジェネレータ等の交流信号出力を接続して破損させる例が多いようです。

　　　矩形波でも±に振れる信号は接続できません。　特に、負側の許容レベル【－０.６ｖ】が

　　低いことに注意してください。

　◆　＋５ｖ以上に振れるロジック信号も接続できません。　１２ｖ～２４ｖ電源を使用する機器

　　からのデジタル信号は不可、信号レベルが不明なときは信号源の電源電圧が目安になります。

　◆　アナログ信号源は±１５ｖ電源によるオペアンプ出力が多く危険です。　なお、ＴＴＬ入力

　　にアナログ信号を接続しても立上り／立下り特性等が仕様を満足せず、正常な動作は期待でき

　　ないでしょう。

　◆　信号源と本ボードのグランド・レベルに差があるときも危険です。（テスタで測定可能）

　　　　　　     　　図７－１．【高レベル信号】→【ＴＴＬレベル】変換回路例

         （ボード内部）

    　　   +5v                       UPD-IN, I3～I0

                  10K                 （NPN 型）

                                        2SC945, or...          10pF 　　　　　   信号源

                          INPUT

                                  　　   Tr

                           TTL                                  10K　　　   ±50v

                           レベル 　　　　　　　　　　　　　　　　　　　     以下

                                            10K         1S1588 or...

                           DG

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 《注》本回路はインバータ（極性反転）です。
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７-２. 修理のときは

　入手経路の如何にかかわらず当社宛に直接お申しつけください。　商社等を経由されますと時間

がかかるだけでなく、情報交換の不便、費用の面でも不利になります。　なお当社では修理依頼を

受けた製品が検査の結果、良品と判定された場合は（保証期間内でも）手数料を申し受けます。

　特に最初からの不具合いには誤解や情報不足によることが多いので、事前に御相談ください。

　                                                       【Ｑ＆Ａフォーム】が便利です。

　無償修理　　　  納入後１年以内の自然故障、および当社製造上の問題に起因した故障に対して

　　　　　　　  は無償修理を行います。　但し、故障・不具合の原因や無償修理の対象となるか

                否かは（過去の経験等に照らして）当社側で判定させていただきます。

                  なお当社では保証書を発行していませんが、社内では製造番号と出荷年月日の

                記録を基に判定しています。

　有償修理　　　  落雷等の自然現象、漏電・過電圧印加・機械的破損・その他、ユーザ側の責に

　　　　　　　  帰する故障品、または納入後１年間を経過した製品の自然故障に対しては実費・

　　　　　　　　  有償にて修理をお請けします。　性格上、事前見積もりは不可能ですが、制限

                額を事前通知いただければ、作業過程で制限を超えそうな見通しがたった時点で

                連絡・相談させていただきます。

 ◆受け渡し　：　 宅配便によるセンドバックで行います。

 ◆修理期間　：　 全んどの場合、当社内で２４時間以内に完了・返送しています。時間を要する

   　　　　　　 場合は御連絡いたします。

 ◆費用の目安：　 修理費用は事務管理手数料、技術者の所要時間（１時間単位）手数料、および

                交換部品代の合計です。  ２００６年６月現在（時勢により変動します）では、

                    ◇事務管理手数料（１件当り、返送運賃含）：＝￥４,０００

　　　　　　　      ◇修理時間手数料：＝（時間単価￥６,０００）×所要時間

                    ◇交換部品代    ：＝￥実費

　　　　　　　　  故障経緯、システム客観情報の添付は時間の節約・コストダウンに有効です。

　　　　　　　　　典型的な事例では費用合計が￥２０,０００を超えることは希れです。

　　　【注２】　　当社製品に対してユーザが改造を行った場合は、当社サポートの対象外になり

　　 　　　   　ます。　改造とは製品に新たな部品を追加実装、または実装部品を削除したり、

　　　　 　   　回路パターン・接続に変更を加えることです。　なお、当社がオプションとして

　　　 　　　   供給、または指定した部品の追加実装・交換はこの限りではありません。
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 ７-３. 再調整

　動作テスト・確認の方法は【１－６項】のとおりです。　同テストから得られた値に出力範囲の

変化やオフセットが認められるときは再調整が必要です。　アナログ回路は経年・環境変化に対す

る保守を定期的に行うことが望ましく、夏冬の使用環境（周囲温度）に差がある場合は季節単位、

通年安定した使用環境の場合は１～２年に１度は校正することが理想的です。

　再調整の方法・手順を以下に記しますが、極細のドライバ、デジタル電圧計を必要とし、手順も

やや複雑ですから御希望により当社でも（実費で）お請けします。

　＝＝ 準備 ＝＝

　①　本ボード上の諸設定は出荷時の状態（１－２項）とします。

　②　本ボードをパソコン本体または拡張Ｉ／Ｏスロットに装着、インストールします。

      当作業の手順・詳細については１－５項に記されています。

      （以上、通常の使用状態）

③　 図７－３のように、本ボードの基準電圧出力テスト端子（TP+／TPG）をデジタル電圧計に

　　接続します。

　④　以上で準備完了です。　電源投入順序は全機器同時、または外部機器を先にパソコン本体

　　を最後に行います。　電源切断は逆順序です。

　　　　　　　　　　　　　　図７－３．再調整用の測定機接続
                                                                                TPG TP+

                                                                             　　　　　　　    TMG

　　　　　　　　　     HI

　    デジタル電圧計

　　　　               LO            　　     （チャンネルｎ）　　HDA-770PCI

                       HI

　　　デジタル電圧計                                                        （ピン番号）

　　　　　　　　　　 　LO                                ◆チャンネル０出力  ： 1 番

　                                        コネクタ   　  ◆チャンネル０コモン：20 番

                        　　                ＣＮ１       ◆チャンネルｎ出力  ：

　　                              （１－３項．参照）     ◆チャンネルｎコモン：

　⑤　本ボード上の基準電圧出力テスト端子をデジタル電圧計で測定・モニタしながら、

　　　Ａモードの場合は１０.２４ｖ、

　　　Ｂモードの場合は１０.００ｖとなるようにボード上のトリマＴＭＧを調整します。

　⑥　調整は上記⑤の作業のみ、以下は確認作業です。

      電源を投入し、ＭＳ－ＤＯＳシステムを立上げます。　確認に使用するプログラムは試運転

　　  でも使用した“７７０ＱＢ１”です。 　＞７７０ＱＢ１【ENTER】でプログラムが走り始め

　　  ます。（ＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８のＤＯＳ窓でも動作可能、ＮＴのＤＯＳ窓は不可）

        ５分程度のウオームアップ後、以下の調整作業を行います。

　⑦　メニュ－からＤＡ出力（単独、または同期更新）を選択し、表２－２Ｄ，Ｅの目標値と比較

　　します。　確認はユーザシステムに都合のよい出力範囲で実施してください。  なお、本機の

　　製造時はＡモードで調整されています。
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  得られる正確度

   通常、パソコン用のＤＡボードでは製造・調整環境と実機を含む現場環境が一致しませんから、

 現場での絶対正確度を保証することはできませんが、ＤＡボード自体の性能を規定する相対正確

 度（＝較正可能限度）と製造・調整環境で使用する測定器で決まる絶対正確度（製造時・常温）

 は下表のとおりです。

                                    表７－３Ａ．正確度

     アナログ出力範囲  非直線性 %FS  相対正確度 %FS  絶対正確度 %FS

最終調整範囲　　（Ａﾓｰﾄﾞ）    ０.０５８     ０.０７

その他の出力範囲（Ｂﾓｰﾄﾞ）
  ０.００４

   ０.０７８     ０.０９

  定義  （ａ）非直線性  ： 使用されるＤＡ変換素子に固有の性能。

        （ｂ）相対正確度： 非直線性を含む、回路全体の性能。（＝較正可能限度）

        （ｃ）絶対正確度： 相対正確度に較正測定器の正確度を加算した値。（製造時・常温）

【注１】  当製品は正確度０.０１２％の測定器を使用し、常温で最終調整を行っています。

          当表に表示した相対正確度と絶対正確度の差はこれによるものです。

          なお、周囲温度の変化が大きいときは温度ドリフト（typ.２０ppm/℃）による誤差も

        加算されます。  また、経年変化のデータや保証はありません。

【注２】　本機のアナログ調整は全チャンネル共通のゲイン（基準電圧）だけで、各チャンネル

　　　　個別のゲイン、およびオフセット調整はありません。　ここで定義されている正確度は

　　　　ゲイン、オフセット誤差を含めたものです。　特定のチャンネルに最適化した再調整を

　　　　行うと、他のチャンネルの正確度が仕様を超えて悪化（表７－３Ａに記す値の約２倍）

　　　　することがありますので御注意ください。

【注３】  当表の値にはＣＰＵを含むシステム全体から発生する雑音が含まれていません。

          この雑音は一定ＤＡデータ値をＤＡ変換出力したときの重畳ノイズとして認識され、

        １２ビットのとき１LSB（0.025%FS）程度が普通です。（数十ＫＨｚ帯域において）
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７-４. 付録（ＷＩＮＤＯＷＳ２０００／ＸＰについて）

　ＷＩＮＤＯＷＳ２０００

  ボードのインストール：  ＷＩＮＤＯＷＳ２０００はＮＴ4.0 の上位バージョンですが、

                          プラグアンドプレイ機能を持つため、

                          本ボード装着直後のインストール作業時にＷＩＮＤＯＷＳ2000 対応の

                        インストールディスク（当社製／vr２.00 以上）が必要です。

                          作業手順は本書１-５項、または本ボードに同梱の作業説明書に従って

                        ください。

  ソフトウエアサポート：  汎用のＩ／Ｏドライバ、および本ボード専用の関数ＤＬＬが追加され

                        ています。  前者については４－２項、後者については第６章をごらん

                        ください。

ＷＩＮＤＯＷＳ-ＸＰ　　 　ボードのインストールからドライバ、ハンドラ関数ＤＬＬまで、

　　　　　　　　　　　　添付のＷＩＮＤＯＷＳ２０００用ソフトウエアがそのまま御利用

　　　　　　　　　　　　　いただけます。
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　　マイクロサイエンス（株）行　　　　　　　　  Ｑ＆Ａフォーム
　　　ＦＡＸ：０３（３３０１）５５９３

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　発信：　　　年　　月　　日／　　　　時　　分

　　製品名　　  　　　ＨＤＡ-７７０ＰＣＩ　         購入時期　　　　年　　　月

　 ボード上の

　 設定、

　 使用状況

　 その他

　  

　 Ｉ／Ｏ、　　　同時使用の　　　　　　　　　　　　　　　　  　　 　 Ｉ／Ｏアドレス

　 周辺状況　　　他ボード　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  　 割り込み、等

　 本体　　　 　パソコン本体　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 　拡張ＢＯＸ

　 システム

　　　　　　　　本体メモリ

　　　　　　　　　ＯＳ　　　 　ＤＯＳ（　　　）　ＷＩＮ（　　　　）

　 　　　　　　　 言語　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 　　　 コンパイラ　　　　　　  　  （ｖｒ　　）

   ソフト

　　　　　 　　 プログラム名

　（動作状況）

　　　　　                  　《６０分以内に応答のないときはお叱りください。》ＴＥＬ：０３（３３９６）８３６２

 御使用者　　　　　　　　　　　　　　  　　　　　　　 　 （所属部・課）

　団体名

　ＴＥＬ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　   （所在地）

　ＦＡＸ


