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《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》                                                   4-1. ソフトウエアのインストール

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。

４４４４----１１１１. . . . （ソフトウエアの）インストールインストールインストールインストール

 　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、インストーラの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。
   重要な変更について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￥ＭＦＵ￥ＭＦＵ５７３　　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ＭＦＵ－５７３ＰＣＩ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￥MFU￥MFU573【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
　　ＭＳＣＩＥＮＣＥ                           有り得ます。
          ｜
          ｜―― 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
　　　　　｜
　　　　　｜－－ＢＯＡＲＤＴＳＴ －－－５７３ＱＢ１．ＥＸＥ：ＡＤ変換部の試運転・動作確認用プログラム
　　　　　｜　　　　　　　　　　　 ｜－５７３ＱＢ１．ＣＯＭ：英語モードに切り替えた後、ＥＸＥを実行する
　　　　　｜                       ｜－５７３ＱＢ３．ＥＸＥ：ＰＭＣ・カウンタ部の試運転・動作確認用プログラム
　　　　　｜                       ｜－５７３ＱＢ３．ＣＯＭ：英語モードに切り替えた後、ＥＸＥを実行する
　　　　　｜
　　　　　｜－－ＳＭＰ５７３Ｃ－－－－ＭＩＣＲＯＳＦＴ．Ｈ： ＭＳ－Ｃ用ヘッダ
　　　　　｜　（各種Ｃサンプル）　｜－ＢＯＲＬＡＮＤ．Ｈ　　： ＴＵＲＢＯ－Ｃ，ＢＯＲＬＡＮＤ－Ｃ用ヘッダ
　　　　　｜　　　　　　　　　　　｜－ＭＦＵ５７３．Ｈ： 共通ヘッダ
　　　　　｜　　　　　　　　　　　｜－ＩＮＴ５７３ＡＤ．Ｃ： ＡＤ変換／割り込み動作例  （外部イベントに同期）
　　　　　｜　　　　　　　　　　　｜－ＰＯＬ５７３ＡＤ．Ｃ： ＡＤ変換／ポーリング動作例（外部イベントに同期）
　　　　　｜　　　　　　　　　　　｜－ＭＮＬ５７３ＡＤ．Ｃ： ＡＤ変換／マニュアル動作例
          ｜                      ｜－ＩＮＴ５７３ＰＭ．Ｃ： ＰＭＣ・カウンタ／割り込み動作例
          ｜                      ｜－ＰＯＬ５７３ＰＭ．Ｃ： ＰＭＣ・カウンタ／ポーリング動作例
          ｜                      ｜－ＰＯＬ５７３ＭＦ．Ｃ： ＰＭＣ～ＡＤ変換の同期運転／ポーリング動作例
　　　　　｜
　　　　　｜－－ＳＭＰ５７３Ｂ－－－－５７３ＱＢ１．ＢＡＳ： ＡＤ変換サンプル
　　　　　｜                      ｜－５７３ＱＢ２．ＢＡＳ： ＡＤ変換サンプル（外部イベントに同期）
　　　　　｜      Ｑｕｉｃｋ      ｜－５７３ＱＢ３．ＢＡＳ： ＰＭＣ・カウンタ制御サンプル
          ｜      Ｂａｓｉｃ      ｜－５７３ＱＢ４．ＢＡＳ： ＰＭＣ～ＡＤ変換の同期運転サンプル
　　　　　｜
　　　　　｜―― ＳＭＰ５７３ＶＢ ――― ＰＭＣ５７３．ＶＢＰ    ： パルスモータ制御プロジェクト
          ｜     （ＶＢサンプル）   ｜－ ＰＭＣ５７３．ＦＲＭ    ： パルス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
          ｜                        ｜－ ＡＤ５７３．ＶＢＰ      ： ＡＤ変換実行プロジェクト
          ｜                        ｜－ ＡＤ５７３．ＦＲＭ      ： ＡＤ変換実行フォーム
          ｜                        ｜
          ｜                        ｜－ ＤＲＩＶＥＲ．ＦＲＭ    ： ドライバ・フォーム
          ｜                        ｜－ ＤＲＶＤＬＬ．ＢＡＳ    ： ＤＬＬ関数定義
          ｜                        ｜－ ＭＦＵ５７３．ＢＡＳ    ： ハードウエア定義
          |
          ｜―― Ｈｎｄ＿９５ ―― Ｍｆｕ５７３ ―――― Ｄｌｌ：ハンドラＤＬＬ
          ｜ （ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥ用ハンドラ） ｜－ Ｖｘｄ：デバイスドライバ
          ｜                                         ｜－ Ｖｂ５：Ｖｉｓｕａｌ-Ｂａｓｉｃ（５.０）用サンプル
          ｜                                         ｜－ Ｖｃ５：Ｖｉｓｕａｌ－Ｃ（５.０）用サンプル
          ｜                                         ｜－ Ｂｃ５：Ｂｏｒｌａｎｄ－Ｃ（５.０）用サンプル
          ｜                                         ｜－ Ｖｃ５＿ｃｐｐ：ＶＣ＋＋（５.０）用サンプル
          ｜                                         ｜－ Ｄｅｌｐｈｉ３：Ｄｅｌｐｈｉ（３.０）用サンプル等
          ｜
          ｜―― Ｈｎｄ＿ＮＴ ―― Ｍｆｕ５７３ ―――― Ｄ５７３ｒｅｇ：デバイスドライバ設定ユーティリティ
          ｜ （ＷＩＮＤＯＷＳ ＮＴ４用ハンドラ）    ｜－ Ｄｌｌ：ハンドラＤＬＬ
          ｜                                        ｜－ Ｓｙｓ：デバイスドライバ
          ｜                                        ｜
          ｜                                        ｜  各サンプルは上記ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥハンドラ同様
          ｜ （ＷＩＮＤＯＷＳ2000/XP 用ハンドラ）
          ｜―― Ｈｎｄ＿２Ｋ ―― Ｍｆｕ５７３ ―――  各サンプルは上記ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥハンドラ同様
          ｜
          ｜―― 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
                                ｜                          （Ｗｉｎ９ｘ・ＭＥ・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
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《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》                                         　    4-2．ＷＩＮＤＯＷＳドライバについて

４４４４----２．ＷＩＮＤＯＷＳドライバについて２．ＷＩＮＤＯＷＳドライバについて２．ＷＩＮＤＯＷＳドライバについて２．ＷＩＮＤＯＷＳドライバについて

　 WINDOWS９ｘ／ＭＥ／ＮＴ／９ｘ／ＭＥ／ＮＴ／９ｘ／ＭＥ／ＮＴ／９ｘ／ＭＥ／ＮＴ／2000200020002000／ＸＰ／ＸＰ／ＸＰ／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本ボード専用本ボード専用本ボード専用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
        （添付添付添付添付）   通知        実行                  通知       実行
                        （ＤＬＬ）                      （ＤＬＬ）

                         デバイス                    デバイス
        （添付添付添付添付）         ドライバ                   ドライバ

                         本ボード                        本ボード

    ＷＩＮＤＯＷＳ３ＷＩＮＤＯＷＳ３ＷＩＮＤＯＷＳ３ＷＩＮＤＯＷＳ３....１１１１：    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。

 ＷＩＮＤＯＷＳＷＩＮＤＯＷＳＷＩＮＤＯＷＳＷＩＮＤＯＷＳ    ９ｘ９ｘ９ｘ９ｘ：    Ｗｉｎ９ｘフォルダ以下に格納されており、 ＶＢ（4.0/5.0）で利用
            （orＭＥＭＥＭＥＭＥ） 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。

    ＷＩＮＤＯＷＳＷＩＮＤＯＷＳＷＩＮＤＯＷＳＷＩＮＤＯＷＳ    ＮＴＮＴＮＴＮＴ：    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／

    ＷＩＮＤＯＷＳＷＩＮＤＯＷＳＷＩＮＤＯＷＳＷＩＮＤＯＷＳ2000 2000 2000 2000 ：    Ｗｉｎ２Ｋフォルダ以下に格納されており、ＶＢ（6.0）で利用でき
           （orＸＰＸＰＸＰＸＰ）   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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４４４４----３３３３. . . . ボードアクセス関連ライブラリボードアクセス関連ライブラリボードアクセス関連ライブラリボードアクセス関連ライブラリ（WINDOWS2000/XP 以降のＷＤＭ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ロケーションロケーションロケーション（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ロケーションロケーションロケーションが 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＝１０１Ｈ（MFU-571/573PCI）。

【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ＢＡＳＥ１ＢＡＳＥ１ＢＡＳＥ１ＢＡＳＥ１（３-１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＝０ＥＨ０ＥＨ０ＥＨ０ＥＨ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１－７項に記す手順で設定を変更してください。
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４-３. ボードアクセス関連ライブラリ                                              《ＭＦＵ－５７１／５７３ＰＣＩ》

   汎用リソース情報取得関数ライブラリ／MS-DOS 版   について

                    関数一覧関数一覧関数一覧関数一覧

【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

        使用方法使用方法使用方法使用方法    ：：：：   前記ＷＩＮＤＯＷＳ版と同様です。
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《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》                                                           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“レベル動作レベル動作レベル動作レベル動作”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
 “エッジ動作エッジ動作エッジ動作エッジ動作”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“レベル動作レベル動作レベル動作レベル動作”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。【１－７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                                                           《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》

割り込み制御の手順

    ①  割り込み制御ポート【３－７項】のビットＢ７・Ｂ６・Ｂ５で割り込み要求発生要因を
      指定しますが、これだけでは同要因が発生しても《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【３-10 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バス上のＩＮＴ出力許可ビットＢ０》をセットすることによって実際の
      割り込み要求を発信（アクティブ）可能になります。

    ②  指定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【３－７項】のＰＣＩバスＩＮＴ信号クリアビット（Ｂ３）を
      セットします。  但し同ビットを再びリ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リセットします。  この様子はステータスポートの
      ＰＣＩバス上のＩＮＴ信号ビット（Ｂ３）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。（必要もないでしょう。）

    ④  ＰＣＩバス上の割り込み要求信号は《ＰＣＩバスＩＮＴ出力許可》ビットをリセットする
      こと、またはボード・リセット【３－６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

 割り込み要因選択・許可
                                     ①
 ＰＣＩバスＩＮＴ出力許可
                             （無効） （有効有効有効有効）        （無効）        （有効有効有効有効）
                               発生     発生            発生            発生
 割り込み要因発生

                                       ②   ｱｸﾃｨﾌﾞ                            ④
 ＰＣＩバス上ＩＮＴ信号
（ステータスポートのＢ３）
                                                  ③
                            
 ＰＣＩバスＩＮＴクリア                              クリア状態

 割り込み要求フラグ
（ステータスポートのＢ７）
                                                                      
 ステータス読み込み
 （Read Clear B7）                             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割り込み要求発生要因が
           必要以上に発生し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

        前①で説明したように割り込み制御ポート【３－７項】のビットＢ７・Ｂ６・Ｂ５で割り
      込み要求発生要因を指定しておき、ＰＣＩバス上ＩＮＴ出力許可ビットＢ０がリセット状態
      なら、割り込み要因が発生する毎びに（割り込みは発生しませんが、）ステータスポートの
      割り込み要求フラグがセットされます。  これをポーリングしてイベントの発生を検出する
      方法があります。（推奨します。推奨します。推奨します。推奨します。）
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《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》                                            4-５. Ｑｕｉｃｋ－Ｂａｓｉｃのサンプル

4-5. Ｑｕｉｃｋ－Ｂａｓｉｃのサンプル

   （１）ＡＤ変換動作のサンプル  （ＭＦＵＭＦＵＭＦＵＭＦＵ----５７３ＰＣＩのみ５７３ＰＣＩのみ５７３ＰＣＩのみ５７３ＰＣＩのみ）

   Ｑｕｉｃｋ-Ｂａｓｉｃ（4.5）用のサンプルプログラム“５７３ＱＢ１．ＢＡＳ”は基本的な
 ＢＡＳＩＣ文のみによる使用例です。  コーディングの詳細はソースのリストを御覧ください。
   なお本プログラムの実行形式“５７３ＱＢ１．ＥＸＥ”は試運転・動作確認用にもなります。

                  動作条件           Ｉ／Ｏベースアドレス、           図４－５Ａ．“５７３ＱＢ１”の
                  パラメータ設定     アナログ入出力範囲、                           フロー概要
                                     

                 デジタル出力        汎用２ＢＩＴ（ラッチ）出力値
                 データＫＥＹ入力

                 デジタル出力実行

                                     
                                    《以下を連続・繰り返し実行する》

                 アナログ入力選択    ｃｈ０～３
                 ＆ＡＤスタート

                     ＡＤ変換
                     終了？             Ｎｏ

                           Ｙｅｓ

                   ＡＤデータの
                   読み込み・表示

                   デジタル入力       汎用２ＢＩＴ（現在値）入力
                  読み込み・表示
  

                  アナログ入力は
                  ４チャンネル分
       Ｎｏ            終了？

                          Ｙｅｓ

                  １行スクロール

    また、連続・繰り返し実行部分を外部イベント（ＩＮＴ入力）に同期して行うサンプル
  “５７３ＱＢ２．ＢＡＳ”もあります。／最高追従速度は約２ＫＨｚ／
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４-５. Ｑｕｉｃｋ－Ｂａｓｉｃのサンプル                                           《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》

   （２）パルスモータ制御動作のサンプル

   Ｑｕｉｃｋ-Ｂａｓｉｃ（4.5）用のサンプルプログラム“５７３ＱＢ３．ＢＡＳ”は基本的な
 ＢＡＳＩＣ文のみによる使用例です。  コーディングの詳細はソースのリストを御覧ください。
   なお本プログラムの実行形式“５７３ＱＢ３．ＥＸＥ”は試運転・動作確認用にもなります。

                                  図４－５Ｂ．“５７３ＱＢ３”のフロー概要
　　　　　　ＲＵＮ

　　  システム条件設定　　◆Ｉ／Ｏベースアドレス、◆原点復帰モード、◆アラーム極性、
　　　 　　　　　　　　　 ◆ドライブユニット関連：パルス出力方式、出力論理。

　　　　　メニュー

　　　　　　　　　　　　 定速動作

　　　　　　　　　　　　 高速動作

　　　　　　　　　　　　 原点復帰
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　    　　　　以下は
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　   　　　　　　　　　 ３動作共通。
　　　　　　 　　　　 ステータス表示　　　　　　　　　　　　　　　　  　　　　　 条件設定　　　 実際は
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　   　　　　　　　　　　 動作ごとに
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　   　　　　　　　　　　 コーディング
　　　　　　　　　　　　　 停止　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　    スタート

　　　　　　　　　　　　　 終了

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　    　　パルス数、
　　　　　　 　　　　  システム再設定　　　　　　　　　　　　　　　　　   当軸のステータス表示

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　Ｎｏ
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 全軸の　　　　　　　 　　動作終了？
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 ステータス表示
　　　　　　　　　　　　　　　　　　  　　即停止　　　　　　　　　　　 　　　Ｙｅｓ

 【ＥＳＣ】キイで動作中止、メニューに戻る

   （３）パルスモータ制御～同期ＡＤ変換動作のサンプル

     “５７３ＱＢ４．ＢＡＳ”はパルスモータ駆動パルス出力をＩＮＴ入力で監視しながら、
     １ステップごとに１回ＡＤ変換するものです。  なお割り込みは使用していません。
       最高追従速度は約２ＫＨｚ（ＣＰＵ：Pentium／１００ＭＨｚの特定機にて）です。
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《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》                                                               ４-６. Ｃのサンプル

4-6. Ｃのサンプル

   （１）ＡＤ変換動作のサンプル  （ＭＦＵＭＦＵＭＦＵＭＦＵ----５７３ＰＣＩのみ５７３ＰＣＩのみ５７３ＰＣＩのみ５７３ＰＣＩのみ）

   代表的な使用方法、アルゴリズムを具体化したサンプルソースがあります。  ＴＵＲＢＯ－Ｃ、
 ＢＯＲＬＡＮＤ－Ｃ、およびＭＳ－Ｃでコンパイルすることができます。
   以下、各ソースのフロー概要を記します。／ＡＤ変換の最高サイクル速度は約７ＫＨｚ／

  ①ＰＯＬ５７３ＡＤ．Ｃ                           ②ＩＮＴ５７３ＡＤ．Ｃ

    ソフト監視（ﾎﾟｰﾘﾝｸﾞ）で外部イベントを          外部イベントで割り込み処理ルーチンを
検出し、ＡＤ変換・表示します。                 起動、ここでＡＤ変換・表示します。

    図４－６Ａ．“ＰＯＬ５７３ＡＤ．Ｃ”フロー概要             図４－６Ｂ．“ＩＮＴ５７３ＡＤ．Ｃ”フロー概要

                  動作条件           Ｉ／Ｏベースアドレス、           動作条件           Ｉ／Ｏベースアドレス、
                  パラメータ設定     アナログ入出力範囲、             パラメータ設定     アナログ入出力範囲、
                                     

                                                                        ＰＩＣ前設定
                   指定回数終了？                                       割り込み許可
                                       Ｙｅｓ
                           Ｎｏ
                                               終了
                                                                                           （割り込み処理）
                                                                                            ４チャンネル分
                                                                                               ＡＤ変換
                    ＩＮＴ入力？            外部イベント検出
                                      Ｎｏ
                           Ｙｅｓ                                        データ表示
                                                               
                                       《ＡＤ変換・表示》                                   Ｎｏ
                  アナログ入力選択                                     指定回数終了？
                  ＆ＡＤスタート       ｃｈ０～３
                                                                                 Ｙｅｓ

                                                                        割り込み禁止
                     ＡＤ変換                                           ＰＩＣ後処理
                     終了？            Ｎｏ

                          Ｙｅｓ                                            終了

                  ＡＤデータの
                  読み込み・表示

                                                         ③ ＭＮＬ５７３ＡＤ．Ｃ

                  アナログ入力は                                  単純にＡＤ変換、デジタル入出力を実行する
                  ４チャンネル分                                  例です。  簡単なので特にフロー図は示しませ
       Ｎｏ           終了？                                      ん。 ソースを御参照ください。

                          Ｙｅｓ

                   １行スクロール
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４-６. Ｃのサンプル                                                               《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》

   （２）パルスモータ制御動作のサンプル

　  前４－５項．Ｑｕｉｃｋ－Ｂａｓｉｃ記述のものと同機能です。
　“ＰＯＬ５７３ＰＭ．Ｃ”は各動作の終了をメインルーチン中のステータス監視ループで検出、
　“ＩＮＴ５７３ＰＭ．Ｃ”は各動作の終了を割り込み処理ルーチン中のステータス監視ループで
　検出する方法を採っています。　コーディングの詳細は各ソースのリストを御覧ください。

　　　　ＲＵＮ                 図４－６Ｃ．“ＰＯＬ５７３ＰＭ．Ｃ”フロー概要

　　 システム条件設定　　◆Ｉ／Ｏベースアドレス、◆原点復帰モード、◆アラーム極性、
　　　　　　　　　　　　 ◆ドライブユニット関連：パルス出力方式、出力論理。

　　　　メニュー

　　　　　   　　　　 　動作条件設定

　　　　  　　　　　　 定速動作開始 ★
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　   以下は
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　   ２動作共通。
　　　　　  　　　　　 高速動作開始 ★　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　     実際は
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 動作ごとに
　　　　　  　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 コーディング
　　　　　  　　　　　 原点復帰開始 ★
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 　
　　　　　 　　　　　　連続定速動作開始 ★　　　　　　　　　    原点　　 Ｎｏ　　  指定パルス数　  Ｎｏ
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　    認識？　　　　　　　 動作終了？

　　　　　 　　　　　　連続高速動作開始 ★　　　　　　　　　　　  　Ｙｅｓ　　 　　　　　 Ｙｅｓ
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  
　　　　 　　　　　　　ステータス表示 ★

　　　　　　　　　　　　    停止
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  　 ＥＬＳ　　 Ｎｏ
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  　　入力？
　　　
　　　　　　　　　　　　　  終了　　　　　　　　　　 　　Ｙｅｓ

　　　
　　　　　　　　　　　　　　　　　　 　　即停止
　　　　　　
　　　　　　　

　　《 操作 》　動作条件設定、各動作のスタート、連続動作の中止（強制停止）等、
　　　　　　　全ての操作はメニューから実行します。
　　　　　　　　★印の各動作は【任意のＫＥＹ】入力によりループを抜けてメニューに
　　　　　　　戻ります。

   （３）パルスモータ制御～同期ＡＤ変換動作のサンプル

     “ＰＯＬ５７３ＭＦ．Ｃ”はパルスモータ駆動パルス出力をＩＮＴ入力で監視しながら、
     １ステップごとに１回ＡＤ変換するものです。  なお割り込みは使用していません。
       最高追従速度は約７ＫＨｚ（ＣＰＵ：Pentium／１００ＭＨｚの特定機にて）です。
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 4-7.4-7.4-7.4-7. Ｖｉｓｕａｌ Ｂａｓｉｃ（32BIT 版）のサンプル

   ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥ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。
   当サンプルは当社提供のＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥ・ＮＴの汎用汎用汎用汎用Ｉ／Ｏドライバ／ＤＬＬを使用
 したものです。【１-７項参照】   第６章に記す専用ドライバ／関数ＤＬＬ（推奨）にもＶＢサン
 プルがありますが、両者は無関係です。  なお本サンプルプログラム中の制御には割り込みを使用本サンプルプログラム中の制御には割り込みを使用本サンプルプログラム中の制御には割り込みを使用本サンプルプログラム中の制御には割り込みを使用
    していません。していません。していません。していません。    割り込みリソースがあり、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ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘＷＩＮＤＯＷＳ９ｘＷＩＮＤＯＷＳ９ｘＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥ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・ＭＥ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・ＭＥ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・ＭＥ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。不要です。不要です。不要です。（９ｘ・ＭＥ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）

   【注２】 本ボードの（プラグアンドプレイに対する）コンフィギュレーション初期設定は
          割り込みリソースを要求しません。  割り込みを使用するためには添付のユーティ
          リティを利用して設定変更を行う必要があります。（１－７項参照）

   【注２】 当サンプルで使用するＷＩＮＤＯＷＳ版Ｉ／Ｏ実行ＤＬＬ／デバイスドライバは
          ４-１項の作業だけ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。  ＮＴ4.0 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。（１－７項参照）
        （追伸）ＣＤＲＯＭの場合、Ｗｉｎ９ｘおよびＷｉｎＮＴフォルダはＩＮＳＴＡＬＬ
                フォルダ下のＤｒｉｖｅｒｓフォルダ下にあります。
   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

９ｘ
(ME)

 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

９ｘ
ＭＥ
ＮＴ
(4.0)
共通

 ｐｍｃ５７３．ｖｂｐ    ：モータ制御プロジェクト
 ｐｍｃ５７３．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）
 ｍｆｕ５７３．ｂａｓ    ：ハードウエア定義  （共通）
 ａｄ５７３．ｖｂｐ      ：ＡＤ変換プロジェクト
 ａｄ５７３．ｆｒｍ      ：ＡＤ変換実行フォーム

   本サンプルプログラム・ソースはＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥ・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”    ‘９ｘ・ＭＥの場合（デフォルト）
   ‘＃Ｃｏｎｓｔ ＤＲＩＶＥＲ＝“Ｐｏｒｔ＿Ｎｔ”    ‘ＮＴ4.0 の場合

 の定義を条件コンパイルで対応、ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥＮＴ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ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥ・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。
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　《ボード上の設定》　　出荷時の状態とします。／１－６項参照。

　《モータ制御接続》　　１－７項参照。

      　　　《注意》　　汎用デジタル入力ビットＤ０をコモン（ＥＰ－ＣＯＭ）に接続して
　　　　　　　　　　　ください。　開放状態はアラーム発生と認識されるためです。

 　　　 《操作方法》  操作手順は①ドライバのオープン、②以後は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。

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 frmMainUnload frmMainUnload frmMainUnload 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mfu573.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。
                      ＷＩＮＤＯＷＳ９ｘ・ＭＥの場合は当ボタンをクリックするだけ、
                      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）： プラグアンドプレイで割り当てられているＩ／Ｏベース
                     アドレスと割り込み番号が（ＨＥＸで）テキストＢＯＸに表示されます。
                       クリックすると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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ＡＤ変換実行フォーム（frmMain of ad573.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 pmc573.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Ｒ5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Ｒ11、現在位置レジスタＲ10、基本ステータスレジスタＲ０、
                       拡張ステータスレジスタＲ17 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。
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第５章．保守・その他

5-1. 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１－５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？（１－７項）

（２）割り込みレベル     ◆リソースは取得できたか？（１－７項）

（３） デジタル入出力　　 ◆  本ボードのＴＴＬ入力（外部割り込み、および汎用２ビット）に
                           接続できる信号源はＴＴＬ（ＬＳ、ＣＭＯＳ等の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５－１参照）

　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（１-１０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５－１．【高レベル信号】→【ＴＴＬレベル】変換回路例

         （本ボード内部）

    　　   +5v                       D0，D1，INT

                  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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 5-2. 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。  ２００２年９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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5-3. アナログ入力範囲の再調整                   　　                              《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》

5-3. アナログ入力範囲の再調整 （ＭＦＵＭＦＵＭＦＵＭＦＵ----５７３ＰＣＩのみ５７３ＰＣＩのみ５７３ＰＣＩのみ５７３ＰＣＩのみ）

　動作テスト・確認方法は【１－１０項】のとおりです。   同テストから得られた値に入力範囲の
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、バスイクステンダ、極細のドライバ、デジタル電圧計

等を必要とし、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（１－６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１－７項に記されています。
      （以上、通常の使用状態）

③　 図１０－１のように、本ボードの任意チャンネルのＡＤ入力を基準電圧源に接続します。
 デジタル入出力の接続は不要です。

　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。

　⑤　電源を投入、ＭＳ－ＤＯＳシステムを立上げます。　再調整に使用するプログラムは試運転
　　でも使用した“５７３ＱＢ１”です。 　  ＞５７３ＱＢ１【ENTER】でプログラムが走り始め
　　ます。

⑥　 デジタル出力値を指定して【Ｄｏ】操作し、これでＡＤ変換結果が目標値を得るようにオフ
    セット調整とゲイン調整を交互に２～３回繰り返して最適位置を求めます。
      調整はユーザシステムに都合のよい入力範囲で実施してください。  なお、本機の製造時は
    ＡＤ入力：±１０ｖ（Ａモード）で最適調整されています。

         調整操作

　　 ◆オフセット調整：    入力電圧が０ｖのとき、ＡＤ変換値（表示）が０ｖとなるように
　 　　　　　　　　　    ＴＭ－Ａ０を調整する。

　　 ◆ゲイン調整　　：    入力電圧がフルスケール付近のとき、ＡＤ変換値（表示）が整合値
　　 　　　　　　　　    となるようにＴＭ－Ａ１を調整する。
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《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》                                              　　   5-3. アナログ入力範囲の再調整

  得られる正確度

      通常、パソコン用のボードでは製造・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、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５－３Ａ．調整時の精度一覧

 対象     アナログ入力範囲   非直線性   相対正確度   絶対正確度
最終調整範囲：12BIT／±10 v  ０.０６ %FS  ０.０９ %FS ＡＤＡＤＡＤＡＤ
その他の全範囲

 ０.０１ %FS
 ０.０８ %FS  ０.１１ %FS

  定義  （ａ）非直線性  ：使用されるＡＤ変換素子に固有の性能。                 【注２】
        （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）。       雑音を
        （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（常温）     含まず。

 【注１】  当社では正確度０.０３％、または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、経年変化のデータや保証が無いことにも御注意ください。

 【注２】  当表の値にはＣＰＵを含む固有のシステム全体から発生する雑音が含まれていません。
         当雑音は１２ビットＡＤ機で１LSB（0.025%FS）程度が普通です。
           瞬時を１回だけＡＤ変換した値には当雑音を考慮する必要があります。



92

 5-4.１６ビット精度オプションによる仕様変更
                        （ＭＦＵ－５０３ＡＴ／５１ｘＡＴ／５７３ＰＣＩ／５８３ＰＣＩ）（ＭＦＵ－５０３ＡＴ／５１ｘＡＴ／５７３ＰＣＩ／５８３ＰＣＩ）（ＭＦＵ－５０３ＡＴ／５１ｘＡＴ／５７３ＰＣＩ／５８３ＰＣＩ）（ＭＦＵ－５０３ＡＴ／５１ｘＡＴ／５７３ＰＣＩ／５８３ＰＣＩ）共通

 Opt16Opt16Opt16Opt16－１．－１．－１．－１．アナログ仕様の変更

    これらの機種は標準ロット生産時点では１２ビット精度で製造・調整されています。
    １６ビット精度オプションの場合は標準品のＡＤ変換素子（and/or）ＤＡ変換素子を高精度の
製品に交換、またアナログ回路中の精密抵抗をさらに高精度品に一部交換／追加実装したうえで
再度調整することになります。  これで（ソフト指定で）１２ビット／１４ビットでの各入出力
範囲、および１６ビットの±１０ｖ／±５ｖ入出力範囲が使用できるようになります。
    【注１】１６ビットではユニポーラ（０～５ｖ／０～１０ｖ）入出力範囲が使用できません。

  ＜精度＞
    通常、パソコン用ＡＤ／ＤＡ変換ボードでは製造・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、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）を
示することはできます。  そこで当社では以下の表記方法を採っています。
        （１）当社の製造・調整環境による常温での製造時絶対正確度を（正確度として）記す。
        （２）非直線性、相対正確度、較正測定器の正確度は必要に応じて併記する。

  定義  （ａ）非直線性  ：使用されるＡＤ変換素子に固有の性能。                【注３】
        （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）        雑音を
        （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（常温）    含まず。

  １６ビット精度オプション付加時の精度一覧

  対応    アナログ入出力範囲   非直線性  相対正確度  絶対正確度
最終調整範囲：16BIT／±10 v ０.００８ %FS ０.０３８ %FS１６ビット

ＡＤＡＤＡＤＡＤ その他の全範囲
０.００４ %FS

０.０２８ %FS ０.０５８ %FS
最終調整範囲：16BIT／±10 v ０.００６ %FS ０.０１８ %FS１６ビット

ＤＡＤＡＤＡＤＡ その他の全範囲
０.００２ %FS

０.０２６ %FS ０.０３８ %FS

  １２ビット調整時の精度一覧

  対応    アナログ入出力範囲   非直線性  相対正確度  絶対正確度
最終調整範囲：12BIT／±10 v  ０.０６ %FS ０.０９   %FS１２ビット

ＡＤＡＤＡＤＡＤ その他の全範囲
０.０１ %FS

 ０.０８ %FS ０.１１   %FS
最終調整範囲：12BIT／0～+10v  ０.０６ %FS ０.０７２ %FS１２ビット

ＤＡＤＡＤＡＤＡ その他の全範囲
０.０１ %FS

 ０.０８ %FS ０.０９２ %FS

 【注２】 当社では正確度０.０３％、または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。
        当表の値は１６ビット機では不足感もありますが、現場環境の違いを加味すればこれ
      以上の正確度を求めるには実機による現場環境での較正が必要かと思われます。
          なお、経年変化のデータや保証が無いことにも御注意ください。

 【注３】 当表の値にはＣＰＵを含む固有のシステム全体から発生する雑音が含まれていません。
        当雑音は１２ビットＡＤ機１LSB（0.025%FS）、１６ビットＡＤで４LSB（0.0062%FS）
        程度が普通です。 瞬時を１回だけＡＤ変換した値には当雑音を考慮する必要があります。
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  Opt16Opt16Opt16Opt16－２．－２．－２．－２．アナログ入出力範囲

　◇　本機の入出力範囲・モード・分解能（１６／１４／１２ＢＩＴ）はソフトウエア選択です。
   　 選択方法は次 Opt16Opt16Opt16Opt16－３項－３項－３項－３項    を御参照ください。

  ◇  本機は【±１０ｖ範囲／Ａモード】で最終調整されていますが、高精度部品の使用により
　　入出力範囲を切り替えても多くの用途では再調整の必要がありません。【 Opt16 Opt16 Opt16 Opt16－１項－１項－１項－１項参照】
      特定の入出力範囲で最も正確度を良くしたいときは再調整を行ってください。
     御希望により当社でも（有償で）行います。

　◇  公称入出力範囲を正直に本機の各分解能（１６／１４／１２ＢＩＴ）で実現すると１digit
　  当りの電圧値が半端な割り切れない値【Ｂ】モードになってしまいます。　そこで当社では
　  入出力範囲を少し拡大して１digit 当りの電圧が切りのよい値となる【Ａ】モードもサポート
　  しています。

　                表 Opt16－２Ａ．《１２ビット分解能》でのアナログ入出力範囲

　公称入出力範囲 【モード】　　　　実際の入出力範囲  分解能［mv/digit］
　０ ～ ＋１０ ｖ 【Ａ】　　　           ０～＋１０.２３７５ 　　２.５
　０ ～ ＋１０ ｖ 　　【Ｂ】　           ０～＋　９.９９７６ 　　２.４４･････
　０ ～ ＋　５ ｖ 【Ａ】　　　           ０～＋　５.１１８７５ 　　１.２５
　０ ～ ＋　５ ｖ 　　【Ｂ】　　　　　　 ０～＋　４.９９８８ 　　１.２２･････
        ±１０ ｖ 【Ａ】　　　－１０.２４０～＋１０.２３５０ 　　５.０
        ±１０ ｖ 　　【Ｂ】　－１０.０００～＋　９.９９５１ 　　４.８８･････
        ±　５ ｖ 【Ａ】　　　－　５.１２０～＋　５.１１７５ 　　２.５
        ±　５ ｖ 　　【Ｂ】　－　５.０００～＋　４.９９７６ 　　２.４４･････

　                表 Opt16－２Ｂ．《１４ビット分解能》でのアナログ入出力範囲

　公称入出力範囲 【モード】　　　　実際の入出力範囲  分解能［mv/digit］
　０ ～ ＋１０ ｖ 【Ａ】　　　           ０～＋１６.３８３ 　　１.０
　０ ～ ＋１０ ｖ 　　【Ｂ】　           ０～＋  ９.９９９３９ 　　０.６１･････
　０ ～ ＋　５ ｖ 【Ａ】　　　           ０～＋  ８.１９１５ 　　０.５
　０ ～ ＋　５ ｖ 　　【Ｂ】　　　　　　 ０～＋  ４.９９９６９ 　　０.３１･････
        ±１０ ｖ 【Ａ】　　　－１６.３８４～＋１６.３８２ 　　２.０
        ±１０ ｖ 　　【Ｂ】　－１０.０００～＋  ９.９９８７８ 　　１.２２･････
        ±　５ ｖ 【Ａ】　　　－  ８.１９２～＋  ８.１９１ 　　１.０
        ±　５ ｖ 　　【Ｂ】　－　５.０００～＋  ４.９９９３９ 　　０.６１･････

　                表 Opt16－２Ｃ．《１６ビット分解能》でのアナログ入出力範囲

　公称入出力範囲 【モード】　　　　実際の入出力範囲  分解能［mv/digit］
        ±１０ ｖ 【Ａ】　　 －１３.１０７２０～＋１３.１０６８０ 　 ０.４
        ±１０ ｖ 　　【Ｂ】 －１０.０００００～＋　９.９９９６９ 　 ０.３０５････
        ±  ５ ｖ 【Ａ】　　 －  ６.５５３６０～＋  ６.５５３４０ 　 ０.２
        ±  ５ ｖ 　　【Ｂ】 －  ５.０００００～＋　４.９９９８５ 　 ０.１５３････
  
  ◆  表 Opt16－２Ａ，Ｂ，Ｃにおいて±１０ｖを超える値は理論値です。  アナログ回路に使用
    されている素子の仕様から、±１０ｖを超えるＡＤ／ＤＡ変換値の正確度は保証されません。
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 　伝達関数　　　 ソフト上で指定する分解能によって以下のとおりです。
                  ＡＤ変換の場合で示します。  ＤＡ変換の場合は“ＡＤ”を“ＤＡ”に、
                  “入力”を“出力”に読み換えてください。

 １２ＢＩＴ指定：　 １２ビットＡＤの分解能は“２の１２乗分の１”ですから、ＡＤデータと
　　　 　　　　　 アナログ入力電圧の関係は以下のようになります。

　　　　　　　　　◆分解能　　　Ｒｅｓ＝Ｖspan÷4096　［ｖ／digit］

　　　　　　　　　◆ＡＤデータ　Ｄad＝Ｖin÷Ｒes　　　　　［digit］ ／ユニポーラのとき
　　　　　　　　　　　　　　　　Ｄad＝（Ｖin÷Ｒes）＋2048［digit］ ／バイポーラのとき

　　　　　　　　　◆入力電圧　　Ｖin＝Ｄad×Ｒes　　　　　［ｖ］　  ／ユニポーラのとき
　　　　　　　　　　　　　　　　Ｖin＝（Ｄad－2048）×Ｒes［ｖ］　　／バイポーラのとき

　　　　　　　　 【注】　Ｖspan はＡＤ入力範囲の絶対幅です。　具体的には表 Opt16－２Ａの
　　　　　　　　　　　 総範囲幅に１digit 分の電圧値を加算した値です。  例えばＡモードの
　　　　　　　　　　　 公称±１０ｖなら２０.４８０ｖ（Ｂモードなら２０ｖ）です。

 １４ＢＩＴ指定：　 １４ビットＡＤの分解能は“２の１４乗分の１”ですから、ＡＤデータと
　　　　　　　　　アナログ入力電圧の関係は以下のようになります。

　　　　　　　　　◆分解能　　　Ｒｅｓ＝Ｖspan÷16384　［ｖ／digit］

　　　　　　　　　◆ＡＤデータ　Ｄad＝Ｖin÷Ｒes　　　　　［digit］ ／ユニポーラのとき
　　　　　　　　　　　　　　　　Ｄad＝（Ｖin÷Ｒes）＋8192［digit］ ／バイポーラのとき

　　　　　　　　　◆入力電圧　　Ｖin＝Ｄad×Ｒes　　　　　［ｖ］　　／ユニポーラのとき
　　　　　　　　　　　　　　　　Ｖin＝（Ｄad－8192）×Ｒes［ｖ］　　／バイポーラのとき

　　　　　　　　 【注】　Ｖspan はＡＤ入力範囲の絶対幅です。　具体的には表 Opt16－２Ｂの
　　　　　　　　　　　 総範囲幅に１digit 分の電圧値を加算した値です。　例えばＡモードの
　　　　　　　　　　　 公称±１０ｖなら３２.７６８ｖ（Ｂモードなら２０ｖ）です。

　１６ＢＩＴ指定：　 １６ビットＡＤの分解能は“２の１６乗分の１”ですから、ＡＤデータと
　　　　　　　　　 アナログ入力電圧の関係は以下のようになります。

　　　　　　　　　◆分解能　　 Ｒｅｓ＝Ｖspan÷65536　［ｖ／digit］

　　　　　　　　　◆ＡＤデータ Ｄad＝Ｖin÷Ｒes　　　　　 ［digit］ ／ユニポーラのとき
　　　　　　　　　　　　　　　 Ｄad＝（Ｖin÷Ｒes）＋32768［digit］ ／バイポーラのとき

　　　　　　　　　◆入力電圧　 Ｖin＝Ｄad×Ｒes　　　　　［ｖ］　　 ／ユニポーラのとき
　　　　　　　　　　　　　　　 Ｖin＝（Ｄad－32768）×Ｒes［ｖ］　　／バイポーラのとき

　　　　　　　　 【注】　Ｖspan はＡＤ入力範囲の絶対幅です。　具体的には表 Opt16－２Ｃの
　　　　　　　　　　　 総範囲幅に１digit 分の電圧値を加算した値です。　例えばＡモードの
　　　　　　　　　　　 公称±１０ｖなら２６.２１４４ｖ（Ｂモードなら２０ｖ）です。
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　　　　　　 図２－２Ａ．バイポーラ入出力　　　　　　　    図２－２Ｂ．ユニポーラ入出力
　　　　　　　　　　　　　　【Ａモード】　　　　　　　　　　　　　　    【Ａモード】
(16/14/12 ﾋﾞｯﾄ)                                  (16/14/12 ﾋﾞｯﾄ)
FFFF/3FFF/FFF 　　　　　　　　　　　　　　　　  FFFF/3FFF/FFF
E1A8/3388/FD0
                                                C350/2710/FA0

8000/2000/800
                                                61A8/1388/7D0

1E58/0C78/030
0000/0000/000                                   0000/0000/000
        　　   -FS         0          +FS                　  0         FS/2         +FS

　　　　　　 図２－２Ｃ．バイポーラ入出力　　　　　　　　   図２－２Ｄ．ユニポーラ入出力
　　　　　　　　　　　　　【Ｂモード】　　　　　　　　　　　　　　　　   【Ｂモード】
(16/14/12 ﾋﾞｯﾄ)                                  (16/14/12 ﾋﾞｯﾄ)
FFFF/3FFF/FFF 　　　　　　　　　　　　　　　　  FFFF/3FFF/FFF

8000/2000/800                                   8000/2000/800

0000/0000/000                                   0000/0000/000
　　　      -FS            0            +FS                  0            FS/2          +FS
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 Opt16 Opt16 Opt16 Opt16－３．－３．－３．－３．分解能、および入出力範囲の設定操作

    各ボード共、アナログ入出力範囲の設定ポートアナログ入出力範囲の設定ポートアナログ入出力範囲の設定ポートアナログ入出力範囲の設定ポート中、２ビット（Ｂ３，Ｂ２Ｂ３，Ｂ２Ｂ３，Ｂ２Ｂ３，Ｂ２）が分解能を指定
  することになります。  その他は変更ありません。

          表 Opt16－３Ａ．アナログ入力入力入力入力（分解能・入力範囲）設定ポートの構成

ﾋﾞｯﾄ        各ビットの機能・意味    ＝１のとき    ＝０のとき ﾘｾｯﾄ時
Ｂ７  未使用 ０
Ｂ６  未使用 ０
Ｂ５  ＡＤデータコード指定     ２の補数     バイナリ   ０
Ｂ４  アナログ入力範囲モード指定     Ｂモード     Ａモード   ０
Ｂ３
Ｂ２

 アナログ入力
 分解能（ＡＤデータ・ビット長）指定

   当値により３種類から選択。
        【表 Opt16－３Ｄ 】

０
０

Ｂ１
Ｂ０

 （公称）アナログ
             入力範囲指定

   当値により４レンジから選択。
        【表 Opt16－３Ｃ】

０
０

          表 Opt16－３Ｂ．アナログ出力出力出力出力（分解能・出力範囲）設定ポートの構成

ﾋﾞｯﾄ        各ビットの機能・意味    ＝１のとき    ＝０のとき ﾘｾｯﾄ時
Ｂ７  未使用 ０
Ｂ６  未使用 ０
Ｂ５  ＤＡデータコード指定     ２の補数     バイナリ   ０
Ｂ４  アナログ出力範囲モード指定     Ｂモード     Ａモード   ０
Ｂ３
Ｂ２

 アナログ出力
 分解能（ＤＡデータ・ビット長）指定

   当値により３種類から選択。
         【表 Opt16－３Ｄ 】

０
０

Ｂ１
Ｂ０

 （公称）アナログ
             出力範囲指定

   当値により４レンジから選択。
         【表 Opt16－３Ｃ 】

  ０
  ０

                                              表 Opt16－３Ｃ．入出力範囲指定データ

Ｂ１ Ｂ０  アナログ入出力範囲
 １  １       ±  ５ｖ
 １  ０       ±１０ｖ
 ０  １   ０～＋  ５ｖ【注１】
 ０  ０   ０～＋１０ｖ【注１】

                                                表 Opt16－３Ｄ．分解能指定データ

Ｂ３ Ｂ２       分解能
 １  １
 １  ０     １６ビット【注１】
 ０  １     １４ビット
 ０  ０     １２ビット

    【注１】１６ビットではユニポーラ（０～５ｖ／０～１０ｖ）入出力範囲が使用できない。

    【注２】  電源投入、およびリセット操作直後はアナログ入力・出力共に１２ビットの
            Ａモード／０～＋１０ｖ範囲となっている。（アナログ出力は０ｖ状態）
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 Opt16 Opt16 Opt16 Opt16－４．－４．－４．－４．ＡＤ（ＤＡ）データ構造

     ＡＤ，ＤＡ共に下位８ビット、上位８ビットの２バイトに分けて読み書きします。
     各ポートのＩ／Ｏアドレスは変わりません。
     ＤＡ出力の場合は必ず上位・下位の順に書き込みます。（ＡＤ入力は任意の順で読み込み可）

                 表 Opt16－４Ａ．上位データ読み書きポートのビット構成

ﾋﾞｯﾄ   １６ビット指定の場合   １４ビット指定の場合   １２ビット指定の場合
Ｂ７   Ｄ15 （最上位ビット）   Ｄ15   Ｄ15
Ｂ６   Ｄ14   Ｄ14   Ｄ14
Ｂ５   Ｄ13   Ｄ13 （最上位ビット）   Ｄ13
Ｂ４   Ｄ12   Ｄ12   Ｄ12
Ｂ３   Ｄ11   Ｄ11   Ｄ11 （最上位ビット）
Ｂ２   Ｄ10   Ｄ10   Ｄ10
Ｂ１   Ｄ９   Ｄ９   Ｄ９
Ｂ０   Ｄ８   Ｄ８   Ｄ８

                 表 Opt16－４Ｂ．下位データ読み書きポートのビット構成

ﾋﾞｯﾄ   １６ビット指定の場合   １４ビット指定の場合   １２ビット指定の場合
Ｂ７   Ｄ７   Ｄ７   Ｄ７
Ｂ６   Ｄ６   Ｄ６   Ｄ６
Ｂ５   Ｄ５   Ｄ５   Ｄ５
Ｂ４   Ｄ４   Ｄ４   Ｄ４
Ｂ３   Ｄ３   Ｄ３   Ｄ３
Ｂ２   Ｄ２   Ｄ２   Ｄ２
Ｂ１   Ｄ１   Ｄ１   Ｄ１
Ｂ０   Ｄ０ （最下位ビット）   Ｄ０ （最下位ビット）   Ｄ０ （最下位ビット）

           １２ビット（１４ビット）指定時の最上位４ＢＩＴ（２ＢＩＴ）について。

     ★バイナリ指定の場合：データ１語中、最上位４ＢＩＴ（２ＢＩＴ）は無効です。

          最上位    Ｄ15～Ｄ12       Ｄ11～Ｄ８           Ｄ７～Ｄ０         最下位
                 （Ｄ15～Ｄ14）   （Ｄ13～Ｄ８）        （Ｄ７～Ｄ０）

                       無効                        有効

     ★２の補数指定の場合：データ１語中、最上位４ＢＩＴ（２ＢＩＴ）は
                           有効なデータの最上位ビットＤ11（Ｄ13）と同一値となります。

          最上位    Ｄ15～Ｄ12       Ｄ11～Ｄ８           Ｄ７～Ｄ０         最下位
                 （Ｄ15～Ｄ14）    （Ｄ13～Ｄ８）       （Ｄ７～Ｄ０）

                       =Ｄ11                       有効
                     （=Ｄ13）

――――――――――（１６ビット精度オプションによる仕様変更） 以上。――――――――――
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５-５. 付録／ＷＩＮＤＯＷＳ２０００／ＸＰについて                                 《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》

５５５５----５５５５. . . . 付録付録付録付録（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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《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》                              ６-1. システム構成・ソフトウエア構造／ＷＩＮＤＯＷＳ

             第６章．ＷＩＮＤＯＷＳハンドラ           追加：２０００年９月

   本ボードＭＦＵ－５７３／５７１ＰＣＩをＶＣ、ＶＣ＋＋、ＶＢ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、さらにソフト的なタイマによる自動：波形入力や外部
 イベントに同期した入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
 の中から呼び出して使用することができます。

６６６６----１１１１....システム構成システム構成システム構成システム構成・ソフトウエア構造・ソフトウエア構造・ソフトウエア構造・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）

 ◇対応ボード      ： ＭＦＵ-５７３ＰＣＩ、またはＭＦＵ－５７１ＰＣＩ（ＡＤ入力機能なし）

 ◇チャンネル数　　： １軸モータ制御＆４チャンネルＡＤ入力（ボード数１枚のみ）

 ◇内部クロック　  ： １ｍｓ～３６００ｓ周期   誤差：最大＋４０μｓ／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１ｍｓ（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。

 ◇ＡＤ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。不使用。不使用。不使用。

                                      図６－１Ａ．ソフトウエア構造

             （WINDOWS NT/2000/XP の場合）                         （WINDOWS9x･ME の場合）

                    ユーザプログラム  ･･････（サンプル添付）･･････   ユーザプログラム

                 割り込み    Ｉ／Ｏ                                 割り込み  Ｉ／Ｏ
                   通知        実行    ･･････（本ボード専用）･･････   通知       実行
                        （ＤＬＬ）                                       （ＤＬＬ）

                         デバイス      ･･････（本ボード専用）･･････  デバイス
                         ドライバ                                    ドライバ

                         本ボード                                          本ボード
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６-1. システム構成・ソフトウエア構造／ＷＩＮＤＯＷＳ                              《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》

  ＡＤ入力動作

 (1)マニュアルＡＤ入力動作：   アプリケーションプログラム上任意のプロセスから即時ＡＤ入力
                             する関数があります。

 (2)自動サンプリング動作：   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
        （波形入力）       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ＣｄＣｄＣｄＣｄがあり、これは
                          （pentium/400MHz のとき）最大＋４０μｓ程度です。
                             なお、この遅れ誤差は累積しません。

                                                  図６－１Ｂ．クロック／ＡＤサンプリング

            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
          （ＡＤ入力動作）

                         【注１】Ｃｄ＝０～４０μｓ
                         【注２】ＡＤ入力動作時間は最大で５０μｓ／ｃｈ   ａｔ ｐｅｎｔｉｕｍ／４００ＭＨｚ
                                  

                           このほかパルスモータ制御による減速開始、または停止タイミング
                         をクロックとみなして自動サンプリングする指定もあります。
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《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》                                                   ６-２. 使用準備／ＷＩＮＤＯＷＳ

６６６６----２２２２. . . . 使用準備使用準備使用準備使用準備

  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。
次に本ハンドラ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
です。

                                           △：バージョン番号
  ◆ＷＩＮＤＯＷＳ９５・９８・ＭＥの場合

   (1) ¥WINDOWS フォルダ に“Ｈ５７ｘ＿９５△.ＤＬＬ”をコピーする。

   (2) ¥WINDOWS¥SYSTEM フォルダに“Ｄ５７ｘ＿９５△.ＶＸＤ”をコピーする。

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

   (1) ¥WINDOWS¥SYSTEM32 フォルダに“Ｈ５７ｘ＿ＮＴ△.ＤＬＬ”をコピーする。

   (2) ¥WINDOWS¥SYSTEM32¥DRIVERS フォルダに  “Ｄ５７ｘ＿ＮＴ△.ＳＹＳ”をコピーする。

   (3) 任意のフォルダにユーティリティ“Ｄ５７ｘＲｅｇ.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（Ｄ５７ｘＲｅｇ）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（自動自動自動自動／手動／禁止）を選択設定します。

  ◆ＷＩＮＤＯＷＳ２０００２０００２０００２０００・ＸＰ・ＸＰ・ＸＰ・ＸＰの場合 ／AdministratorAdministratorAdministratorAdministratorレベルレベルレベルレベルで行う／

   (1) 当社製ＰＣＩボード（複数可能）に共通使用できるＷＩＮＤＯＷＳ２０００用のＷＤＭ
     ドライバ“DMS_PCI.SYS”はボードインストール時に（ボードインストールディスクから）
     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もボードインストール時に所定の ¥WINDOWS¥SYSTEM32 にコピーされている
 ので、即サンプル（¥MSCIENCE¥HND_2K¥Mfu573 以下）を使用できます。

               ＬａｂＶＩＥＷＬａｂＶＩＥＷＬａｂＶＩＥＷＬａｂＶＩＥＷ等の完成アプリケーションから利用する場合は

       ＷＩＮＤＯＷＳハンドルの引き渡し、すなわちメッセージングの利用ができない場合は
    ６-４項【１】初期化関数で引数Ｏｗｎｅｒ＝０とすればメッセージング機能が無効となり
    ます。   この場合の使用方法はアプリケーション側からステータス関数をポーリングして
    各関数実行タイミングを得ることを前提にしています。
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６-３. ユーザプログラム記述／ＷＩＮＤＯＷＳ                                       《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》

    ６６６６----３３３３....    ユーザプログラム記述ユーザプログラム記述ユーザプログラム記述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。

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　表６－３．関数一覧

　　　　　　関数名 　　　　　　機能・動作 　　　主なパラメータ等
【１】Ｍ５７３＿Ｏｐｅｎ＿Ｓｙｓ  ボード、本ハンドラの初期化  ウインドウハンドル
【２】Ｍ５７３＿Ｒｅｓｅｔ＿Ｂｏａｒｄ  全ボードのリセット   
【３】ＡＤ＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ  ＡＤ入力モードの設定  チャンネル数、入力バッファ
【４】ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ  ＡＤ入力範囲、分解能、コードの設定  範囲、分解能、コード
【５】ＡＤ＿Ｇｅｔ＿ＯｎｅＳｃａｎ  即時１回、マニュアルＡＤ入力
【６】ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｃｌｏｃｋ  ＡＤ用クロック源、クロック値の設定  クロック源、周期、単位
【７】ＡＤ＿Ｒｅａｄ＿ＤＬＬＤａｔａ  ＤＬＬ管理バッファからデータ転送  波形入力データ
【８】ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＰｕｌｓｅＭｏｄｅ  パルス出力モードの設定  出力形式、極性
【９】ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＣｏｕｎｔＩｎｐｕｔ  現在位置カウンタの設定  計数対象、モード、極性
【10】ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＤＬＳ  ＤＬＳ（減速点）制御指定   
【11】ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＯｒｇＲｅｃｏｇ  原点復帰位置の選択・設定   
【12】ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿Ａｌａｒｍ  アラーム制御の設定
【13】ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＡｃｔＭｏｄｅ  動作指定  動作モード、パルス数、方向
【14】ＰＭＣ＿ＳｌｏｗＤｏｗｎ  強制減速、または強制減速停止
【15】ＰＭＣ＿ＳｐｅｅｄＨｏｌｄ  速度ホールド、またはホールド解除
【16】ＰＭＣ＿ＷｒｉｔｅＣｏｕｎｔｅｒ  現在位置カウンタ書き込み
【17】ＰＭＣ＿Ｇｅｔ＿Ｒｅｇｉｓｔｅｒ  各種レジスタ値の取得
【18】Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ  スタート（ＡＤ and/or モータ制御）
【19】Ｍ５７３＿Ｓｔｏｐ＿Ｓａｍｐ  強制停止（ＡＤ and/or モータ制御）
【20】Ｍ５７３＿Ｇｅｔ＿Ｓｔａｔｕｓ  ボード・ステータスの取得  ボード・ステータス
【21】Ｍ５７３＿Ｏｕｔ＿Ａｕｘ  汎用デジタル（ラッチ）出力  更新データ
【22】Ｍ５７３＿Ｉｎｐ＿Ａｕｘ  汎用デジタル（現在値）入力
【23】Ｍ５７３＿Ｃｌｏｓｅ＿Ｓｙｓ  本ハンドラの終了
【24】Ｍ５７３＿Ｇｅｔ＿Ｌｉｂｖｅｒ  本ハンドラのバージョン情報取得

---------------------------- ＡＤ，ＤＩＯ マニュアル制御手順 ----------------------------

　開始     (1) 初期化を行う。                                     【 M573_Open_Sys( )】

                   ◆  ここでは当ボードの存在やＰｎＰで設定されたリソースを本ハンドラが
                     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。

  ＡＤ     (2) ＡＤ入力モードを即時（マニュアル）入力に設定する。【 AD_Set_SampMode( )】

　         (3) ＡＤ入力範囲、分解能、コードを設定する。          【 AD_Set_Range( )】

　         (4) ＡＤ即時（マニュアル）入力。                      【 AD_Get_OneScan( )】

  ＤＯ     (5) 汎用２ＢＩＴデジタル（ラッチ）出力。              【 M573_Out_Aux( )】

　ＤＩ     (6) 汎用２ＢＩＴデジタル（現在値）入力。              【 M573_Inp_Aux( )】

　終了     (7) 終了処理。                                        【 M573_Close_Sys( )】
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 ---------------- ＡＤ波形入力（自動サンプリング）、パルスモータ制御手順

  (1) 初期化を行う。                                            【 M573_Open_Sys( )】

                    ◆  ここでは当ボードの存在やＰｎＰで設定されたリソースを本ハンドラが
                      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) ＡＤ入力モードを自動サンプリング（波形入力）に設定する。  【 AD_Set_SampMode( )】

  (3) ＡＤ入力範囲、分解能、コードを設定する。                  【 AD_Set_Range( )】

  (4) ＡＤ用クロック源、クロック値の設定。                      【 AD_Set_Clock( )】

      ＡＤ準備完了。

  (5) パルス出力モード（出力形式／極性）を設定する。            【 PMC_Set_PulseMode( )】

  (6) 現在位置カウンタ（計数対象／計数モード／極性）を設定する。【 PMC_Set_CountInput( )】

　(7) ＤＬＳ（減速点）制御方法の設定。                          【 PMC_Set_DLS( )】

  (8) 原点復帰位置の選択・設定。                                【 PMC_Set_OrgRecog( )】

  (9) アラーム制御の設定。                                      【 PMC_Set_Alarm( )】

 (10) 動作指定。（動作モード／方向／パルス数）                  【 PMC_Set_ActMode( )】

      パルスモータ制御準備完了。

 (11) スタート                                                  【 M573_Start_Samp( )】

      ◆ ＡＤ自動サンプリングのみ、パルスモータ制御、または両方同時スタートができる。

      指定回数のＡＤ自動サンプリング終了、モータ動作終了はメッセージで通知する。

      ◆ パルスモータ制御の指定動作(10)が完了した後、次の動作開始は(10)のみでよい。

 (12) ボードステータスの取得。                                 【 M573_Get_Status( )】

 (13) 自動サンプリング and/or パルスモータ動作の強制停止。      【 M573_Stop_Samp( )】
       
 (14) 入力波形ＡＤデータをＤＬＬの管理バッファから転送する。   【 AD_Read_DLLData( )】
              （ユーザプログラムの管理バッファに読み込む。）

 (15) 終了処理。                                               【 M573_Close_Sys( )】



104

６-４. 関数仕様・エラーコード／ＷＩＮＤＯＷＳ                                     《ＭＦＵ-５７１／５７３ＰＣＩ》

６６６６----４．関数仕様、エラーコード４．関数仕様、エラーコード４．関数仕様、エラーコード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、各関数は入出力制御を実現
する基本機能単位となっています。  なお、ＭＦＵ－５７１ＰＣＩの場合はＡＤ部がありません
から同機能に関する部分を無視して御使用ください。
    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）

 ------ 以下【1】【2】は本ボードの機能（ＡＤ，モータ制御，ＤＩＯ）に共通の制御関数 ------

 【1】本ハンドラのオープン、および初期化

  ｉｎｔ Ｍ５７３＿Ｏｐｅｎ＿Ｓｙｓ（ ＨＷＮＤ Ｏｗｎｅｒ ）

      Ｏｗｎｅｒ           親の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ＡＤ部は即時入力モード【３】となっており、
                             入力範囲等を設定【４】すれば、いつでも１データ即時入力【５】が可能。
                               また波形入力する（自動サンプリングする）ときは【３】【４】【６】の条件設定
                             後、【18】でスタート、【７】でＡＤデータ列を取得。

       重 要      本ハンドラＤＬＬを（ＬａｂＶＩＥＷＬａｂＶＩＥＷＬａｂＶＩＥＷＬａｂＶＩＥＷ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
                ＨＷＮＤＨＷＮＤＨＷＮＤＨＷＮＤ    ＯｗｎｅｒＯｗｎｅｒＯｗｎｅｒＯｗｎｅｒに ＮＵＬＬＮＵＬＬＮＵＬＬＮＵＬＬ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。
  

【2】本ボード（MFU-573PCI、または MFU-571）のリセット

    ｉｎｔ　Ｍ５７３＿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）
                            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）
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------------------------ 以下の【3】～【7】はＡＤ部専用の制御関数 -----------------------

【3】ＡＤ入力モードの設定

　ｉｎｔ ＡＤ＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ（ｉｎｔ ｎｕｍ＿ｃｈ, ｉｎｔ ｂｕｆ＿ｄｌｌ）

  ｎｕｍ＿ｃｈ          使用するチャンネル数（１～４）

　ｂｕｆ＿ｄｌｌ 　　   ＡＤ入力モード指定 ／ ０：即時入力（１回マニュアルサンプリング）
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  １：指定クロックによる自動サンプリング（波形入力）

　　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　　　　　ＡＤ入力チャンネル数、およびタイミング条件を設定する。
                        　

【4】ＡＤ入力範囲、分解能、コードの設定       《注》分解能パラメータはバージョン２以降。

 ｉｎｔ ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ（ｉｎｔ ｒｅｓｏｌ, ｉｎｔ ｒａｎｇｅ, ｉｎｔ ｒａｎｇｅ＿ｍｏｄｅ,
                                  ｉｎｔ ｄａｔａ＿ｃｏｄｅ ）

 ｒｅｓｏｌ               ＡＤ分解能。          ／ ０：１２ビット、 １：１４ビット、 ２：１６ビット
 ｒａｎｇｅ               ＡＤ入力範囲。        ／ ０：０～１０ｖ、 １：０～５ｖ、 ２：±１０ｖ、 ３：±５ｖ
 ｒａｎｇｅ＿ｍｏｄｅ     ＡＤ入力範囲モード。  ／ ０：Ａモード、 １：Ｂモード  （２-３項参照）
 ｄａｔａ＿ｃｏｄｅ       ＡＤ入力データコード。／ 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　　　　 　 全チャンネル共通のＡＤ入力範囲、分解能、データコードを設定します。
                          なお分解能は標準１２ビットです。（１４ビット、１６ビットはハードウエアオプション）

【5】即時ＡＤ入力（１回マニュアルサンプリング）実行

  ｉｎｔ ＡＤ＿Ｇｅｔ＿ＯｎｅＳｃａｎ（ＷＯＲＤ ＊ｂｕｆ, ｉｎｔ ｂｕｆｓｉｚｅ）

  ＊ｂｕｆ                転送先バッファ。（ユーザプログラムの管理するバッファ）
  ｂｕｆｓｉｚｅ          転送先バッファの容量。（バイト）

　  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　　　　 　【３】で指定したチャンネル数分について即時各１回のＡＤ入力（サンプリング）を実行し、
                          ユーザプログラムの管理するバッファ領域に転送する。

【6】ＡＤサンプリング・クロックの設定（自動サンプリング＝波形入力に使用）

ｉｎｔ ＡＤ＿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）
                                        ３：パルスモータ減速開始時、  ４：パルスモータ動作完了時

　ｔｉｍｅ＿ｕｎｉｔ　  （クロック源＝ソフトタイマのとき）指定クロック周期値の単位。／ ０：ｓ、  １：ｍｓ

  ｃｌｋ＿ｐｅｒｉｏｄ  （クロック源＝ソフトタイマのとき）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　　　　　    自動サンプリング入力のときに使用するクロックを指定します。  外部（割込）入力を
                          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：【18】スタート
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【7】（本ＤＬＬの管理するバッファからの）ＡＤデータ転送

   ｉｎｔ ＡＤ＿Ｒｅａｄ＿ＤＬＬＤａｔａ（ｉｎｔ ｎｕｍ＿ｄａｔａ,
                                          ｉｎｔ ｄａｔａ＿ｐｏｓ, ＷＯＲＤ ＊ｂｕｆ, ｉｎｔ ｂｕｆｓｉｚｅ）

   ｎｕｍ＿ｄａｔａ　  転送する、１チャンネル当りのＡＤデータ点数。（図６-４の構造）

   ｄａｔａ＿ｐｏｓ 　 転送するＡＤデータの先頭位置。（サンプリング順番号）

   ＊ｂｕｆ            転送先バッファ。（ユーザプログラムの管理するバッファ）

   ｂｕｆｓｉｚｅ      転送先バッファの容量。（バイト）

　  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　　　　 自動サンプリングの結果として本ＤＬＬの管理するバッファ領域にあるＡＤデータを【３】で
                      指定したチャンネル数分について、ユーザプログラムの管理するバッファ領域に転送する。

　　  図６－４Ａ．波形入力データ格納バッファ内のデータ配置（４チャンネル４チャンネル４チャンネル４チャンネル実行の場合）

　　　　　　　　    （チャンネル０）先頭ＡＤデータの下位バイト
　　　　　　　　    （チャンネル０）先頭ＡＤデータの上位バイト
　　　　　　　  　  （チャンネル１）先頭ＡＤデータの下位バイト
　　　　　　　  　  （チャンネル１）先頭ＡＤデータの上位バイト           １回分のサンプリングスキャン
　　　　　　　  　  （チャンネル２）先頭ＡＤデータの下位バイト                  （１クロック分）
　　　　　　　  　  （チャンネル２）先頭ＡＤデータの上位バイト
　　　　　　　  　  （チャンネル３）先頭ＡＤデータの下位バイト
　　　　　　　  　  （チャンネル３）先頭ＡＤデータの上位バイト

　　　　　　　  　  （チャンネル０）末尾ＡＤデータの下位バイト
　　　　　　　  　  （チャンネル０）末尾ＡＤデータの上位バイト
　　　　　　　　    （チャンネル１）末尾ＡＤデータの下位バイト
　　　　　　　　    （チャンネル１）末尾ＡＤデータの上位バイト           １回分のサンプリングスキャン
　　　　　　　　    （チャンネル２）末尾ＡＤデータの下位バイト                  （１クロック分）
　　　　　　　　    （チャンネル２）末尾ＡＤデータの上位バイト
　　　　　　　　    （チャンネル３）末尾ＡＤデータの下位バイト
　　　　　　　　    （チャンネル３）末尾ＡＤデータの上位バイト
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 ----------------- 以下の【8】～【17】はパルスモータ制御部専用の制御関数 ---------------

【8】パルス出力モードの設定

　ｉｎｔ ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＰｕｌｓｅＭｏｄｅ（ｉｎｔ ｐｕｌｓｅ＿ｍｏｄｅ，ｉｎｔ ｐｕｌｓｅ＿ｐｏｌ）

　ｐｕｌｓｅ＿ｍｏｄｅ　 パルス出力形式 ／ ０：個別パルス出力（ＣＷ，ＣＣＷ）
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 １：共通パルス出力（Ｐｕｌｓｅ，ＤＩＲ）
  ｐｕｌｓｅ＿ｐｏｌ     パルス出力論理／  ０：負論理、  １：正論理

　　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　　　　　 パルス出力形式、論理（有効極性）を設定。
                        　

【9】現在位置カウンタの動作モード設定

 ｉｎｔ ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＣｏｕｎｔＩｎｐｕｔ（ｉｎｔ ｃｏｕｎｔ＿ｍｏｄｅ, ｉｎｔ ｃｏｕｎｔ＿ｕｎｉｔ,
                                              ｉｎｔ ｃｏｕｎｔ＿ｐｏｌ）

 ｃｏｕｎｔ＿ｍｏｄｅ     計数対象     ／ ０：出力パルス、 １：外部入力単相信号、 ２：外部入力２相信号、
                                          ３：外部入力２相信号を２逓倍、  ４：外部入力２相信号を４逓倍。
 ｃｏｕｎｔ＿ｕｎｉｔ     計数単位     ／ １～１６。
 ｃｏｕｎｔ＿ｐｏｌ       外部入力極性 ／ ０：負論理、  １：正論理。

　  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　　　　 　 現在位置カウンタの計数対象、信号形式、単位、および極性を設定。
                           

【10】ＤＬＳ（減速点）制御指定

  ｉｎｔ ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＤＬＳ（ｉｎｔ ｄｌｓ＿ｍｏｄｅ）

  ｄｌｓ＿ｍｏｄｅ        ＤＬＳ制御。／ ０：制御しない、  １：ＤＬＳ検出中は減速する。

　  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６－４参照）

　　機能・動作　　　　 　 ＤＬＳ（減速点）センサによる制御指定。

【11】原点復帰位置の選択・指定

ｉｎｔ ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＯｒｇＲｅｃｏｇ（ｉｎｔ ｏｒｇ＿ｍｏｄｅ,  ｉｎｔ ｚ＿ｃｏｕｎｔｅｒ）

  ｏｒｇ＿ｍｏｄｅ        原点選択。／ ０： ＯＬＳ位置、  １： ＯＬＳ検出からＺ＿ｃｏｕｎｔｅｒ指定数の位置
                                                          ２： ＤＬＳ検出からＺ＿ｃｏｕｎｔｅｒ指定数の位置
　ｚ＿ｃｏｕｎｔｅｒ　    Ｚ入力計数値（Ｚ相信号）

　　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　　　　　  原点復帰位置の選択・指定。
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【12】アラーム制御

   ｉｎｔ ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿Ａｌａｒｍ（ｉｎｔ ａｌａｒｍ＿ｍｏｄｅ）

   ａｌａｒｍ＿ｍｏｄｅ　  アラーム制御。／ ０：制御しない、  １：制御する。

　  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６－４参照）

　　機能・動作　　　　     汎用デジタル入力Ｄ０を緊急停止入力とするか否か。
          

【13】動作指定

  ｉｎｔ ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＡｃｔＭｏｄｅ（ｉｎｔ ａｃｔ＿ｍｏｄｅ, ｉｎｔ ｂａｓｅ＿ｓｐｅｅｄ,
                                         ｉｎｔ ｈｉｇｈ＿ｓｐｅｅｄ，ｉｎｔ ａｃｃｅｌ，
                                         ｉｎｔ ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ，ｉｎｔｐｕｌｓｅ＿ｎｕｍ）

 ａｃｔ＿ｍｏｄｅ         動作モード ／ ０：定速、 １：高速（加減速）、 ２：定速原点復帰、 ３：高速原点復帰
 ｂａｓｅ＿ｓｐｅｅｄ     ベース、または定速（単位：ｐｐｓ）
 ｈｉｇｈ＿ｓｐｅｅｄ     高速送り動作の高速（単位：ｐｐｓ）
 ａｃｃｅｌ               高速送り動作の加速パルス数
 ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ       動作方向     ／０：ＣＷ（時計廻り）、 １：ＣＣＷ（反時計廻り）
 ｐｕｌｓｅ＿ｎｕｍ       動作パルス数 ／０指定のときは絶対リミット、または【19】ストップ操作まで。

　  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　　　　 　 本関数の実行後、後記【18】スタート操作で動作が開始される。
                          その動作完了後、再び本関数で次の動作を指定すると即動作が実行される。
                          すなわちスタート操作は１度だけでよいが、本関数以外で指定する条件を変更するときは
                          一旦【19】ストップ操作を実行してから行う必要があります。

【14】高速動作時（加減速中）の強制減速、または強制減速停止

   ｉｎｔ ＰＭＣ＿ＳｌｏｗＤｏｗｎ（ｉｎｔ ｓｔｏｐ）

   ｓｔｏｐ　             強制減速後の動作指定／ ０：ベース速度（定速）動作、  １：停止。

　 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　　　　     高速動作からの変更、または中断。
          

【15】高速動作時（加減速中）の速度ホールド、またはホールド解除

   ｉｎｔ ＰＭＣ＿ＳｐｅｅｄＨｏｌｄ（ｉｎｔ ｈｏｌｄ）

   ｈｏｌｄ               ホールド実行・解除指定／ ０：ホールド解除、  １：現在速度にホールド。

　 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　　　　     加減速中の現在速度にホールド、またはホールド解除。
          

【16】現在位置カウンタへの書き込み

   ｉｎｔ ＰＭＣ＿ＷｒｉｔｅＣｏｕｎｔｅｒ（ｉｎｔ ｃｏｕｎｔ）

   ｃｏｕｎｔ             書き込む値。

　 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　　　　     現在位置カウンタ（２４ｂｉｔ）に任意の値を書き込む。
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【17】各種レジスタ値の取得

 ｉｎｔ ＰＭＣ＿Ｇｅｔ＿Ｒｅｇｉｓｔｅｒ（ｉｎｔ ＊ｂａｓｅ，ｉｎｔ ＊ｅｘｔ，ｉｎｔ ＊ｃｏｕｎｔｅｒ，
                                          ｉｎｔ ＊ｓｐｅｅｄ，ｉｎｔ ｒｅｍ＿ｐｕｌｓｅ）

 ｂａｓｅ              基本ステータスレジスタの値
 ｅｘｔ                拡張ステータスレジスタの値
 ｃｏｕｎｔｅｒ        現在位置カウンタの値
 ｓｐｅｅｄ            現在速度（単位：ｐｐｓ）
 ｒｅｍ＿ｐｕｌｓｅ    送りパルス数レジスタの値

　　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　　　   　パルスモータ制御状態を反映する各種レジスタの値を得る。
                        　

 ------------ 以下の【18】～【20】はＡＤ部，パルスモータ制御部共用の制御関数 -----------

【18】（ＡＤ自動サンプリング and/or パルスモータ制御）スタートスタートスタートスタート

   ｉｎｔ Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ（ｉｎｔ ｓｔａｒｔ＿ｍｏｄｅ, ｉｎｔ ａｄ＿ｎｕｍ＿ｓａｍｐ,
                                          ｉｎｔ ｔｒｉｇ）

  ｓｔａｒｔ＿ｍｏｄｅ      スタート対象。／ ０：ＡＤ部のみ、 １：パルスモータ制御部のみ、 ３：両方同時
  ａｄ＿ｎｕｍ＿ｓａｍｐ    ＡＤサンプリング点数（１チャンネル当り）＝実行クロック数
  ｔｒｉｇ                  トリガ。／ ０：即、  １：外部割り込み入力（↓）、 ２：外部割り込み入力（↑）

　  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　　　　       ＡＤ自動サンプリング and/or パルスモータ制御を開始（またはトリガ待ち開始）させる。
                             自動サンプリング動作はトリガ（スタート）時に初回のサンプリングが行われ、以後は
                           指定クロック【６】で実行される。
                             パルスモータ制御のみスタートのときのａｄ＿ｎｕｍ＿ｓａｍｐは無視される。
                             両方同時スタート指定のときのトリガは共通となる。

【19】（ＡＤ自動サンプリング and/or パルスモータ制御）の強制停止

　ｉｎｔ Ｍ５７３＿Ｓｔｏｐ＿Ｓａｍｐ（ｉｎｔ ｓｔｏｐ＿ｍｏｄｅ）

　ｓｔｏｐ＿ｍｏｄｅ       停止対象。／ ０：ＡＤ部のみ、  １：パルスモータ制御部のみ、  ２：両方共

　　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　　　   　　ＡＤ自動サンプリング and/or パルスモータ制御を強制停止（中止）させる。
                        　

【20】ボードステータスの取得

　ｉｎｔ Ｍ５７３＿Ｇｅｔ＿Ｓｔａｔｕｓ（ｉｎｔ ＊ａｄｂｕｓｙ, ｉｎｔ ＊ｓｔａｔｕｓ）

  ａｄｂｕｓｙ           ＡＤ変換フラグ。／ ０：変換終了、 １：変換中
  ｓｔａｔｕｓ           ボードステータス生データ（３-１０項参照）

　　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　　　   　　ボードのステータスを得る。
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 ---------------------- 以下の【21】【22】はＤＩＯ部専用の制御関数 ---------------------

【21】汎用デジタル出力

　ｉｎｔ Ｍ５７３＿Ｏｕｔ＿Ａｕｘ（ｉｎｔ ｏｕｔ＿ｄａｔａ）

　ｏｕｔ＿ｄａｔａ         デジタル出力データ（２ビット）

　　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　　　   　　汎用２ＢＩＴデジタル出力の更新・保持。（ラッチ出力）
                        　

【22】汎用デジタル入力

　ｉｎｔ Ｍ５７３＿Ｉｎｐ＿Ａｕｘ（ｖｏｉｄ）

　  引数                   なし

　　戻り値　　　　　　   　正常終了時： 汎用２ＢＩＴ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　　　   　　汎用２ＢＩＴデジタル入力。
                        　

 ----------------- 以下の【23】【24】は本ボードの機能全体に共通の関数 ------------------

【23】本ハンドラＤＬＬ／ドライバのクローズ

　ｉｎｔ Ｍ５７３＿Ｃｌｏｓｅ＿Ｓｙｓ（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　　　   　　終了処理。

【24】 本ハンドラのバージョン取得

　　ｉｎｔ　Ｍ５７３＿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。  Ｍ５７３＿Ｏｐｅｎ＿Ｓｙｓ
－　２  ＩＤの不一致。  Ｍ５７３＿Ｏｐｅｎ＿Ｓｙｓ
－　３  ドライバファイルが見つからない。  Ｍ５７３＿Ｏｐｅｎ＿Ｓｙｓ
－　４  ドライバファイルのバージョンが違う。  Ｍ５７３＿Ｏｐｅｎ＿Ｓｙｓ
－  ５  初期化（ Ｍ５８３＿Ｏｐｅｎ＿Ｓｙｓ ）が未実行。
－  ６  ＡＤ自動サンプリング開始に必要な全ての設定がなされていない。  Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ

　
－１０  使用するＡＤチャンネル数指定エラー。  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ
－１１  ＡＤ入力モードの指定が不適当。  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿ＳａｍｐＭｏｄｅ
－１２  ＡＤ分解能の指定が不適当。  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ
－１３  ＡＤ入力範囲の指定が不適当。  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ
－１４  ＡＤ入力範囲モードの指定が不適当。  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ
－１５  ＡＤデータコードの指定が不適当。  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｒａｎｇｅ
－１６  ＡＤクロック源の指定が不適当。  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｃｌｏｃｋ
－１７  ＡＤクロック周期単位の指定が不適当。  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｃｌｏｃｋ
－１８  ＡＤクロック周期の指定が不適当。  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｃｌｏｃｋ
－１９  ＡＤクロック周期の値が範囲外。（１ｍｓ～３６０ｓ）  ＡＤ＿Ｓｅｔ＿Ｃｌｏｃｋ
－２０  ＡＤサンプリング済み点数を超えて読もう（転送しよう）とした。  ＡＤ＿Ｒｅａｄ＿ＤｌｌＤａｔａ
－２１  ＡＤサンプリングデータ転送先バッファエラー  ＡＤ＿Ｒｅａｄ＿ＤｌｌＤａｔａ
－２２  ＡＤサンプリングデータ転送先バッファ容量エラー  ＡＤ＿Ｒｅａｄ＿ＤｌｌＤａｔａ

－２５  パルス出力形式の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＰｕｌｓｅＭｏｄｅ
－２６  パルス出力極性の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＰｕｌｓｅＭｏｄｅ
－２７  現在位置カウンタ計数対象の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＣｏｕｎｔＩｎｐｕｔ
－２８  現在位置カウンタ計数単位の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＣｏｕｎｔＩｎｐｕｔ
－２９  現在位置カウンタ外部入力極性の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＣｏｕｎｔＩｎｐｕｔ
－３０  減速点（ＤＬＳ）制御の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＤＬＳ
－３１  原点復帰の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＯｒｇＲｅｃｏｇ
－３２  Ｚ相入力計数値の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＯｒｇＲｅｃｏｇ
－３３  アラーム制御（緊急停止）指定の値が範囲外。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿Ａｌａｒｍ
－３４  動作モードの指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＡｃｔＭｏｄｅ
－３５  ベース速度の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＡｃｔＭｏｄｅ
－３６  最高速度の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＡｃｔＭｏｄｅ
－３７  加減速パルス数の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＡｃｔＭｏｄｅ
－３８  動作方向の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＡｃｔＭｏｄｅ
－３９  動作パルス数の指定が不適当。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＡｃｔＭｏｄｅ
－４０  （最高速度）÷（ベース速度）が８１９２以上。  ＰＭＣ＿Ｓｅｔ＿ＡｃｔＭｏｄｅ
－４１  強制減速後の動作指定が不適当。  ＰＭＣ＿ＳｌｏｗＤｏｗｎ
－４２  速度ホールド／解除の指定が不適当。  ＰＭＣ＿ＳｐｅｅｄＨｏｌｄ
－４３  現在位置カウンタ書き込み値の指定が不適当。  ＰＭＣ＿ＷｒｉｔｅＣｏｕｎｔｅｒ
－４４  スタート対象（即開始、またはトリガ待ち）の指定が不適当。  Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ
－４５  自動サンプリング点数の指定が不適当。  Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ
－４６  トリガ（動作開始）の指定が不適当。  Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ
－４７  外部入力を（トリガとクロックの）両方として使用はできない。  Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ
－４８  動作停止対象の指定が不適当。  Ｍ５７３＿Ｓｔｏｐ＿Ｓａｍｐ

－５０  ＡＤサンプリング中。  Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ
－５１  ＡＤサンプリングは停止している。  Ｍ５７３＿Ｓｔｏｐ＿Ｓａｍｐ
－５２  ＡＤ入力モードはマニュアルに設定されている。  Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ
－５３  ＡＤバッファメモリ確保エラー  Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ
－５４  使用するＡＤチャンネル数を指定していない。  Ｍ５７３＿Ｇｅｔ＿ＯｎｅＳｃａｎ
－５５  パルスモータ制御は動作中。  Ｍ５７３＿Ｓｔａｒｔ＿Ｓａｍｐ
－５６  パルスモータ制御は停止中。  Ｍ５７３＿Ｓｔｏｐ＿Ｓａｍｐ
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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　 　  ＭＦＵ-５７３／５７１ＰＣＩ   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）８３７７

 御使用者　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　  （所属部・課）

　団体名

　ＴＥＬ　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　   （所在地）

　ＦＡＸ


