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１．機能

ＵＳＢ接続ディジタル入出力ボード ＤＡＣＳ－１５００（以下、ＵＳＢ－ＤＩＯボード）
は、パソコンのＵＳＢポートに接続して、パソコンから送信するコマンドにより、ディジタ

ル入出力信号を制御するためのボードです。

基板上には、非絶縁ディジタル入力２４点、非絶縁ディジタル出力２４点があり、コマンド

によりこの出力信号を制御し、また入力信号を読取ることができます。

パソコン側からみると

このボードをＵＳＢに接続すると、アプリケーションプログラムからは、高速版増設ＣＯＭ

ポートとして扱うことができます。たとえば、標準にてＣＯＭ１とＣＯＭ２をもっているパ

ソコンでは、ＣＯＭ３がこのボードに対応する、増設ＣＯＭポートとなります。このボード

を複数台接続すると、ＣＯＭ３、ＣＯＭ４、ＣＯＭ５ －－－ というように、ＣＯＭポート

が増えてゆきます。
また、ダイレクト版とよばれているデバイスドライバを使用すると、ＣＯＭポートではなく、

独自のＵＳＢデバイスとして使用することができます。この場合は、基板と共に供給するド

ライバ独自の関数を用いて、基板とのＲＥＡＤ／ＷＲＩＴＥを実行することになります。

ＲＥＡＤ／ＷＲＩＴＥのデータ形式は

パソコンからは、たとえば Ｗ０２Ａ５Ｂ６７ といった簡単なアスキーコードの文字
列を送信して、ボードのディジタル出力（２４ｂｉｔ分）を設定し、ボードからはこの応答

として、たとえば Ｒ０１Ｃ４Ｄ５８ といったコードを返して、ボードのディジタル入
力状態（２４ｂｉｔ分）を通知します。

USBｹｰﾌﾞﾙ

USB-DIO

USB USB

パソコン ポート Bｺﾈｸﾀ

または

ＵＳＢハブ 50Pﾌﾗｯﾄｹｰﾌﾞﾙ

ディジタル入出力

特徴は

本ボードでは、ｃＰＬＤとよばれる高密度集積回路を使用し、すべての動作を、ハードウェ

ア論理回路にて並列にて実行しています。このため、すべての入出力信号は、詳細仕様に記

載しているタイミングにて、高速かつ正確に動作します。
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主な機能

１ パソコンとの接続 ＵＳＢインターフェイス

高速拡張ＣＯＭポートまたは専用ＵＳＢ機器として動作。

同時接続数 最大１６

通信形式 アスキー文字列によるコマンド送信と

アスキー文字列によるレスポンス受信。

２ ディジタル入力 非絶縁 ２４ｂｉｔ ＴＴＬレベル 入力電流 １０μＡ以下

（５Ｖ系およびＬＶＴＴＬいずれにも接続可能）

３ ディジタル出力 非絶縁 ２４ｂｉｔ ＴＴＬレベル

（５Ｖ系およびＬＶＴＴＬいずれにも接続可能）

ＴＴＬ接続時最大負荷電流 １．５ｍＡ
短絡電流 ５ｍＡ

４ 動作モード （ａ）ディジタル入出力モード

各出力を指定通りにＯＮ／ＯＦＦし、

各入力状態を読取ります。

（ｂ）ＡＤ／ＤＡ制御モード

ＡＤ変換器およびＤＡ変換器を接続して、

これらを制御するための動作を行います。

（ｃ）ＰＷＭパルス出力モード

市販のラジオコントロール用サーボモータを

動作させるためのＰＷＭパルス、２ｃｈ分を

出力します。

（ａ），（ｂ），（ｃ）のモードを複合して使用する

ことができます。

５ 動作速度（目安） 仮想ＣＯＭドライバ使用時

最大繰返し周波数 ５０Ｈｚ

ダイレクトドライバ使用時

最大繰返し周波数 １ＫＨｚ

計測用サンプリング最大周波数 １０ＫＨｚ

（注）詳細は、６項の解説を参照ください。

６ 電源 パソコンからＵＳＢケーブルにて供給しますので、

基板用の別電源は不要です。 消費電流 ４０ｍＡ

この数値は、ディジタル出力の負荷電流がな

い場合です。

ディジタル出力に負荷電流が流れる場合は、

その電流値分が電源電流として増加します。

電源電流を１００ｍＡ以下とするために、

ディジタル出力負荷電流の合計値は、

６０ｍＡ以下となるようにしてください。

７ 動作周囲温度 ０～５０℃
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２．構成

DIPｽｲｯﾁ ＩＤ番号設定(0-15)

プログラマブル

５０Ｐ ロジック ＵＳＢ

ＭＩＬコネクタ デバイス ｲﾝﾀｰﾌｪｲｽ ＵＳＢ

(ﾌﾗｯﾄｹｰﾌﾞﾙ用) FLEX10K10A FT8U245 Ｂコネクタ

ＣＮ１ ｶｳﾝﾀ基板などは +5V電源 ＣＮ２

FLEX10K30A

基板動作用電源は

パソコンより供給
config.

ROM

ＵＳＢ－ＤＩＯ

図２．１ ＵＳＢ－ＤＩＯボード（ＤＡＣＳ－１５００） ブロック図

図２．２ ＵＳＢ－ＤＩＯ（ＤＡＣＳ－１５００）ボード 外形図
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３．コネクタピン配置と入出力信号仕様

ＣＮ１ ディジタル入出力コネクタ （５０Ｐフラットケーブル用）

基板側 型式 オムロン ＸＧ４Ｃ５０３１

ケーブル側 型式 オムロン ＸＧ４Ｍ５０３０

（注）ケーブル側コネクタは、３０ｃｍケーブル付きにて標準添付となっています。

添付ケーブルの機器側は、解放端（コネクタなし）となっています。

２ ４ ６ ８ 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 32 34 36 38 40 42 44 46 48 50

１ ３ ５ ７ ９ 11 13 15 17 19 21 23 25 27 29 31 33 35 37 39 41 43 45 47 49

△

１ ディジタル入力 ｂｉｔ０(LSB) ２ ディジタル入力 ｂｉｔ１

３ ディジタル入力 ｂｉｔ２ ４ ディジタル入力 ｂｉｔ３

５ ディジタル入力 ｂｉｔ４ ６ ディジタル入力 ｂｉｔ５

７ ディジタル入力 ｂｉｔ６ ８ ディジタル入力 ｂｉｔ７

９ ディジタル入力 ｂｉｔ８ １０ ディジタル入力 ｂｉｔ９

１１ ディジタル入力 ｂｉｔ１０ １２ ディジタル入力 ｂｉｔ１１

１３ ディジタル入力 ｂｉｔ１２ １４ ディジタル入力 ｂｉｔ１３

１５ ディジタル入力 ｂｉｔ１４ １６ ディジタル入力 ｂｉｔ１５

１７ ディジタル入力 ｂｉｔ１６ １８ ディジタル入力 ｂｉｔ１７

１９ ディジタル入力 ｂｉｔ１８ ２０ ディジタル入力 ｂｉｔ１９
２１ ディジタル入力 ｂｉｔ２０ ２２ ディジタル入力 ｂｉｔ２１

２３ ディジタル入力 ｂｉｔ２２ ２４ ディジタル入力 ｂｉｔ２３(MSB)

２５ ０Ｖ ２６ ０Ｖ

２７ ディジタル出力 ｂｉｔ０(LSB) ２８ ディジタル出力 ｂｉｔ１

２９ ディジタル出力 ｂｉｔ２ ３０ ディジタル出力 ｂｉｔ３

３１ ディジタル出力 ｂｉｔ４ ３２ ディジタル出力 ｂｉｔ５

３３ ディジタル出力 ｂｉｔ６ ３４ ディジタル出力 ｂｉｔ７

３５ ディジタル出力 ｂｉｔ８ ３６ ディジタル出力 ｂｉｔ９

３７ ディジタル出力 ｂｉｔ１０ ３８ ディジタル出力 ｂｉｔ１１

３９ ディジタル出力 ｂｉｔ１２ ４０ ディジタル出力 ｂｉｔ１３

４１ ディジタル出力 ｂｉｔ１４ ４２ ディジタル出力 ｂｉｔ１５

４３ ディジタル出力 ｂｉｔ１６ ４４ ディジタル出力 ｂｉｔ１７
４５ ディジタル出力 ｂｉｔ１８ ４６ ディジタル出力 ｂｉｔ１９

４７ ディジタル出力 ｂｉｔ２０ ４８ ディジタル出力 ｂｉｔ２１

４９ ディジタル出力 ｂｉｔ２２ ５０ ディジタル出力 ｂｉｔ２３(MSB)
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ディジタル入力回路

ディジタル 内部回路

入力

抵抗470Ω

入力電圧範囲０～＋５Ｖ C-MOSﾊﾞｯﾌｧ

入力リーク電流10μA以下

しきい値 ＴＴＬレベル High Level 最小値 1.7V

Low Level 最大値 0.9V

（注意）入力解放状態では、High/Lowのいずれになるかは不定です。

入力解放状態で入力をプログラムにて読みとると、読みとるごとに０と１

とが変わることがあり、あたかもボードが不安定な動作をしているように

みえてしまいます。

入力の動作試験を行うときは、
入力０とするためには、０～１０ＫΩのシリーズ抵抗にて、

０Ｖに接続してください。

入力１とするためには、０～１０ＫΩのシリーズ抵抗にて、

＋２Ｖ～＋５Ｖの電源に接続してください。

（警告）入力電圧範囲を超える電圧または負電圧を入力すると、

ボードに使用してあるプログラムロジックデバイスが壊れます。

該当する入力回路部分だけでなく、デバイス全体の機能が壊れます。

ディジタル出力回路

内部回路 ディジタル

出力
抵抗470Ω

C-MOSﾊﾞｯﾌｧ 出力電圧範囲０～＋３．３Ｖ

ＴＴＬ負荷時

最大負荷電流1．5mA

フォトカプラ接続時

最大電流 5mA

（注意）出力電圧のＨｉｇｈレベルは、

最小値で＋２．４Ｖ 最大値で＋３．３Ｖとなっています。

ＣＮ２ ＵＳＢコネクタ （Ｂタイプ）

（注）ＵＳＢケーブルは、別途に準備ください。

１ ＋５Ｖ電源入力 （消費電流 ４０ｍＡ

ただしディジタル出力負荷電流０のとき）

２ ＵＳＢデータ（－）

３ ＵＳＢデータ（＋）

４ ０Ｖ

ＣＮ３ 電源出力コネクタ （３Ｐ アダプタ基板への電源供給用）

１ ＋５Ｖ電源出力 （最大出力電流 ２００ｍＡ）

２ ＋３．３Ｖ電源出力 （最大出力電流 ＋５Ｖとの合計値で ２００ｍＡ）

３ ０Ｖ
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４．送受信データ形式

４．１ ディジタル出力コマンド

（１）データ形式

アスキーコード文字列 Ｗ × × × × × × × 

↑ ↑ ↑ ↑

① ② ③ ④

① Ｗ（大文字） ディジタル出力コマンド識別文字コード

② ０～９，Ａ～Ｆ 基板識別ＩＤコード（１６進数文字表記 英字は小文字も可）
基板のディップスイッチ設定と同一とすること。

③ ００００００～ＦＦＦＦＦＦ １６進数６桁表記（英字は小文字も可）

ディジタル出力する内容を指定。

× × × × × × 各桁とも１６進数表記

↑ ↑ ↑

bit23-20 ↑15-12 ↑ 7-4 ↑ 例

19-16 11-8 3-0

MSB LSB

bit ３２１０
１にて、出力Ｈｉｇｈレベル

０にて、出力Ｌｏｗレベル

１６進数に該当しない文字を指定した場合。

その位置のディジタル出力は、直前に送信したコマンドの同一位置の

データとなります。

これを、４ｂｉｔ単位の Don't Care として利用することができます。

データの例 Ｗ１Ｘ１２ＸＸＸ
（注意）直前のコマンドとは異なる種類のコマンドを送信する場合に、

Don't Care を利用すると、出力が不正になります。

データの省略
③項のデータのすべて、あるいはその途中からを省略することができ

ます。省略した場合は、上記のDon't Care と同じ扱いになります。

データの例 Ｗ１ Ｗ１Ａ８

④ 区切りマーク アスキー ０Ｄ（Ｈ） キャリッジリターンコード

または ＆ 文字コード

キャリッジリターン、または＆文字のうちのいずれかを指定し

ます。

通常はキャリッジリターンコードを使用してください。

使用上の区別については、６項の解説を参照ください。



- 8 -

（２）動作

ＵＳＢ－ＤＩＯ基板は、基板識別ＩＤコードが一致するＷコマンドを受信すると、直

ちにデータ内容に従ってディジタル出力を実行します。この出力は、次のコマンドを

受信するまで変化しません。

（参考）電源投入時には、すべてのディジタル出力がＬｏｗになっています。

このコマンドの受信を完了した時点で、入力データをラッチし、ディジタル入力デー

タをホストに返します。レスポンスのデータ形式は、ディジタル入力データ形式に記

述しています。

CRコード または ＆文字受信

bit23～0 ディジタル出力

ここで受信データbit23～0の指定内容にて変化

bit23～0 ディジタル入力

500ns

ここでラッチし、ホストに返す。

図４．１ ディジタル出力コマンド受信時の動作
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４．２ ＡＤ／DA制御コマンド

（注）本基板にはＡＤ／ＤＡ変換機能はありません。

（１）データ形式

アスキーコード文字列 Ｓ × × × × × × × 

↑ ↑ ↑ ↑

① ② ③ ④

① Ｓ（大文字） ＡＤ／ＤＡ制御コマンド識別文字コード

② ０～９，Ａ～Ｆ 基板識別ＩＤコード（１６進数文字表記 英字は小文字も可）
基板のディップスイッチ設定と同一とすること。

③ ００００００～ＦＦＦＦＦＦ １６進数６桁表記（英字は小文字も可）

出力する内容を指定

左端より bit23～20 右端が bit3～0

bit23 ＤＡデータラッチ用ストローブコントロール

１： ストローブ有効 ０： ストローブなし

bit22 ＡＤ変換用ＲＣコントロール

１： 遅延あり ０： 遅延なし

bit21～1２

ＡＤ変換用マルチプレクサ制御信号

アンプゲイン制御信号など、
ＡＤ変換後に出力を変化させる必要のあるもの

bit1１～0

汎用出力データ

１６進数に該当しない文字を指定した場合。

その位置のディジタル出力は、直前に送信したコマンドの同一位置の

データとなります。

これを、４ｂｉｔ単位の Don't Care として利用することができます。

データの例 Ｓ１Ｘ１２ＸＸＸ
（注意）直前のコマンドとは異なる種類のコマンドを送信する場合に、

Don't Care を利用すると、出力が不正になります。

データの省略

③項のデータのすべて、あるいはその途中からを省略することができ

ます。省略した場合は、上記のDon't Care と同じ扱いになります。

データの例 Ｓ１ Ｓ１Ａ８

④ 区切りマーク アスキー ０Ｄ（Ｈ） キャリッジリターンコード

または ＆ 文字コード

キャリッジリターン、または＆文字のうちのいずれかを指定し

ます。

通常はキャリッジリターンコードを使用してください。

使用上の区別については、６項の解説を参照ください。



- 10 -

（２）動作

ＵＳＢ－ＤＩＯ基板は、基板識別ＩＤコードが一致するＳコマンドを受信すると、次
の手順にてデータを出力し、入力データをラッチします。

ラッチした入力データは、ディジタル入力データ形式の項に記述する形式にて、レス

ポンスとしてホストに返します。

CRｺｰﾄﾞ または ＆文字受信

bit23 ディジタル出力

ｽﾄﾛｰﾌﾞｺﾝﾄﾛｰﾙ有効のとき lowﾊﾟﾙｽを出力

250ns 無効のときはHighを保持

500ns

bit22 ディジタル出力

AD変換開始信号として使用する

bit21～1２ ディジタル出力

「遅延なし」指定のときここで変化

（出力は、受信データbit21～1２指定内容）

８μs

「遅延あり」指定のときここで変化

（出力は、受信データbit21～1２指定内容）

bit1１～0 ディジタル出力

ここで受信データbit18～0の指定内容にて変化

bit23～0ディジタル入力

遅延あり指定のときここでラッチし、ホストに返す。

500ns

遅延なし指定のときここでラッチし、ホストに返す。

参考 遅延あり指定の動作は、主にＡＤ／ＤＡ変換器に接続して、マルチプレクサ

（入力チャンネル）を切換ながら動作させる場合に使用します。

遅延なし指定の動作は、主にメモリなどの読取り書込み動作に使用します。

図４．２ ＡＤ／ＤＡ制御コマンド受信時の動作
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４．３ ＰＷＭパルス出力コマンド

（１）データ形式

アスキーコード文字列 Ｐ × × × × × × × 

↑ ↑ ↑ ↑

① ② ③ ④

① Ｐ（大文字） ＰＷＭパルス出力識別文字コード

② ０～９，Ａ～Ｆ 基板識別ＩＤコード（１６進数文字表記 小文字も可）

基板のディップスイッチ設定と同一とすること。

③ ００００００～ＦＦＦＦＦＦ １６進数６桁表記（小文字も可）

出力する内容を指定
左端より bit23～20 右端が bit3～0

bit23～16 汎用ディジタル出力

bit23～16ディジタル出力に対応し、

ディジタル出力コマンドと同じ動作

bit15 ＰＷＭパルス出力開始

２ｃｈとも開始対象になります。

bit14 ＰＷＭパルス出力停止

２ｃｈとも停止対象になります。

bit13 予備

bit12 チャンネル指定

（bit11～0に指定したパルス幅データの

チャンネル番号をセット）
0: 第１チャンネル(ディジタル出力bit0）

1: 第２チャンネル(ディジタル出力bit1）

bit11～0 パルス幅データ

０～４０９５ 単位 １μｓ

１５００μｓがサーボのセンタ位置

繰り返し周波数は、５０Ｈｚ。

１６進数に該当しない文字を指定した場合。

その位置のディジタル出力は、直前に送信したコマンドの同一位置の

データとなります。

これを、４ｂｉｔ単位の Don't Care として利用することができます。

（注意）直前のコマンドとは異なる種類のコマンドを送信する場合に、
Don't Care を利用すると、出力が不正になります。

データの省略

③項のデータのすべて、あるいはその途中からを省略することができ

ます。省略した場合は、上記のDon't Care と同じ扱いになります。

④ 区切りマーク アスキー ０Ｄ（Ｈ） キャリッジリターンコード

または ＆ 文字コード

キャリッジリターン、または＆文字のうちのいずれかを指定し

ます。

通常はキャリッジリターンコードを使用してください。

使用上の区別については、６項の解説を参照ください。
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（２）動作

ＵＳＢ－ＤＩＯ基板は、基板識別ＩＤコードが一致するＰコマンドを受信すると、指

定内容に従って、ＰＷＭパルス出力制御を実行し、入力データをラッチします。

ディジタル出力 bit23～16は、ディジタル出力コマンドと同じように、指定内容にて出

力します。

ディジタル出力 bit15～2は、このコマンドを受信しても変化しません。

ディジタル出力 bit1～0は、ＰＷＭパルス出力開始指定にてパルス出力となり、ＰＷＭ

パルス出力停止指定にて、通常のディジタル出力動作（以前に受信したディジタル出

力コマンドまたはＡＤ／ＤＡ制御コマンドの指定内容を出力）となります。

ラッチした入力データは、ディジタル入力データ形式の項に記述する形式にて、レス

ポンスとしてホストに返します。入力データのラッチタイミングは、ディジタル出力

コマンドの場合と同じです。

ＰＷＭパルス出力 指定データ幅（単位 １μｓ）のパルスを、繰り返し周波数
５０Ｈｚ にて連続出力します。

１５００μｓがサーボのセンタ位置

サーボの可動範囲があるため、

実質的には１０００～２０００の範囲が有効となります。
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４．４ サンプリング間隔設定コマンド

（１）データ形式

アスキーコード文字列 Ｉ × × × × × × × 

↑ ↑ ↑ ↑

① ② ③ ④

① Ｉ（大文字 アイ） サンプリング間隔設定コマンド識別文字コード

② ０～９，Ａ～Ｆ 基板識別ＩＤコード（１６進数文字表記 小文字も可）

基板のディップスイッチ設定と同一とすること。

③ ００００００～０ＦＦＦＦＦ １６進数６桁表記（小文字も可）

受信データを実行する間隔を指定。

単位 １μｓ 設定範囲 ５ ～ １,０４８,５７５μｓ

正確な値を設定する場合の注意

実際の実行間隔は、ここに指定する間隔に、

（送信文字数＋１）×０．５ μｓ が加算されます。

電源投入時には最小値になっています。

④ 区切りマーク アスキー ０Ｄ（Ｈ） キャリッジリターンコード

または ＆ 文字コード

キャリッジリターン、または＆文字のうちのいずれかを指定し
ます。

通常はキャリッジリターンコードを使用してください。

使用上の区別については、６項の解説を参照ください。

（２）動作

ＵＳＢ－ＤＩＯ基板は、基板識別ＩＤコードが一致する Ｉコマンドを受信すると、デ

ータ内容に従って「受信データの実行間隔」を設定します。

実行間隔は、このコマンドを受信した直後から、その後に受信するコマンドすべてに

ついて有効になります。

ＵＳＢ－ＤＩＯ基板は、受信バッファに蓄積しているデータを、この間隔にて順次実

行してゆきます。
（参考）電源投入時には、最小値の５μｓになっています。

実行間隔設定内容および利用方法の詳細については、６項の解説を参照ください。

また、その他のコマンドと同様に、入力データをラッチし、レスポンスとしてホスト

にデータを返します。入力データのラッチタイミングは、ディジタル出力コマンドの

場合と同じです。

このコマンドにより、ディジタル出力の変化はありません。
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４．５ ディジタル入力データ形式

ご注意 本項にて説明するディジタル入力データ形式は、パソコンから送信するコマンドで

はありません。パソコンから送信する「Ｗコマンド」などに、ＤＡＣＳ－１５００

が応答するデータ形式を説明しています。

（１）データ形式

アスキーコード文字列 Ｒ × × × × × × × 

↑ ↑ ↑ ↑

① ② ③ ④

① Ｒ（大文字） ディジタル入力応答識別文字コード

② ０～９，Ａ～Ｆ 基板識別ＩＤコード（１６進数文字表記 大文字）

基板のディップスイッチ設定により決まる。

③ ００００００～ＦＦＦＦＦＦ １６進数６桁表記（大文字）

ディジタル入力内容。

× × × × × × 各桁とも１６進数表記

↑ ↑ ↑

bit23-20 ↑15-12 ↑ 7-4 ↑ 例

19-16 11-8 3-0

MSB LSB

bit ３２１０

１にて、入力Ｈｉｇｈレベル

０にて、入力Ｌｏｗレベル

対応するコマンドデータの省略があっても、応答内容には省略

はなく、常に固定長です。

④ 区切りマーク アスキー ０Ｄ（Ｈ） キャリッジリターンコード

または ＆ 文字コード

対応するコマンドの末尾と同じコードを返します。

（２）動作

ＵＳＢ－ＤＩＯ基板は、基板識別ＩＤコードが一致する各コマンドを受信すると、デ

ィジタル入力信号をラッチし、レスポンスとして、本形式にて、データをホストに返

します。
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５．ディップスイッチとランプの説明

（１）ディップスイッチの設定

基板上にあるディップスイッチ Ｓ１ にて、ＩＤ番号を設定します。

ＩＤ番号の使用方法については、６項の解説を参照ください。

Ｓ１

ON OFF: 0 ON: 1 ＩＤ番号

ON ④ ③ ② ①

０ ０ ０ ０ ０

０ ０ ０ １ １

１ ２ ３ ４ ０ ０ １ ０ ２

OFF ０ ０ １ １ ３
MSB ０ １ ０ ０ ４

ＩＤ番号を ０ １ ０ １ ５

２進数にて設定 ０ １ １ ０ ６

０ １ １ １ ７

１ ０ ０ ０ ８

１ ０ ０ １ ９

１ ０ １ ０ １０

１ ０ １ １ １１

１ １ ０ ０ １２

１ １ ０ １ １３

１ １ １ ０ １４

１ １ １ １ １５

図５．１ ディップスイッチの設定

（２）ＬＥＤランプの表示

ディジタル出力の最上位ビット bit23 がＯＮ（１）となると、ＬＥＤランプＰ１が点

灯します。

ＣＮ１

ディップスイッチＳ１

ＣＮ２ （ＩＤ番号をセットする）

○

ＬＥＤランプ Ｐ１

（bit23 がＯＮ（１）となると点灯）

図５．２ ディップスイッチとＬＥＤランプの位置
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６．解説

６．１ 接続

ＵＳＢケーブルにて、パソコンとＵＳＢ－ＤＩＯ基板を接続します。ケーブルは別途ご購入

ください。パソコン側がＡタイプコネクタ、ＵＳＢ－ＤＩＯ側がＢコネクタのケーブルを使

用します。ケーブルの最大長は５ｍです。

複数台のＵＳＢ－ＤＩＯを接続する場合で、パソコン側のＵＳＢインターフェイスポートが

不足するときは、汎用ＵＳＢハブを使用して接続可能ポート数を増やしてください。

基板の電源は、パソコンからＵＳＢケーブルを介して供給されますので、基板用に特別な電

源を用意する必要はありませんが、５台以上の基板を使用する場合は、パソコンから供給す

る電源容量が不足しますので、ＵＳＢハブに外部電源を接続して別電源を供給してください。

ＵＳＢハブによっては、接続する機器の条件にかかわらず、必ず外部電源を必要とするもの

もあります。（使用するＵＳＢハブの説明書を参照してください。）

また、ノートパソコンをご使用の場合で、２台以上の基板を使用する場合は、必ずＵＳＢハ

ブに外部電源を供給し、この電源にて基板を動作させるようにしてください。

６．２ ボードＩＤ番号のセット

ボードＩＤ番号をすべて同一（たとえば０）の設定として複数台の基板を動作させたとして

も、特に問題が発生するわけではありません。しかし、基板の故障などにて基板を交換する

ようなことがあると、複数台の基板を接続したシステムで、ＩＤ番号を利用したプログラム

を採用していない場合は、プログラムの一部を変更しない限り、システムが正常に動作しな

くなってしまいます。この理由は下記のとおりです。

一般のＵＳＢ接続機器と同様に、ＵＳＢ－ＤＩＯボードも、ベンダＩＤ、プロダクトＩＤ、

ボードシリアルＮｏ． という番号により区別されています。このうち、ベンダＩＤとプロダ

クトＩＤはＵＳＢ－ＤＩＯシリーズ固有のもので、すべての基板で同一のものとなっていま

す。ボードシリアルＮｏ．については、弊社より出荷するボードごとに個別に異なった番号
が設定されています。このボードシリアルＮｏ．は、基板上のＥ２ＰＲＯＭ内に書き込んで

あり、書込プログラムツールを使用しない限り変更することはできません。

このシリアルＮｏ．により、パソコン側のデバイスドライバが、それぞれのボードごとにデ

バイス番号を、０，１，２，３，－－－というように０番からの連番で、割り当てて動作す

るようになっています。（同じシリアルＮｏ．では、デバイスドライバがボードを区別する

ことができません。）

このため、複数の基板を利用しているシステムで、基板の故障などで、一部またはすべての

基板を交換するようなことがあると、デバイスドライバが割り当てるデバイス番号の順番が

変わってしまうことになり、アプリケーションプログラムからみたデバイス対応が、それま

でのものと一致しなくなってしまいます。

単独使用の場合 ボードＩＤ番号は固定（たとえば０）にて使用してください。
仮想ＣＯＭポートドライバを使用した場合、基板を交換すると、

あらたなＣＯＭポートが追加になります。

Ｗｉｎｄｏｗｓのデバイスマネージャーをひらいて、

ＣＯＭポートをもとの番号にもどせば、正常に動作するようにな

ります。

ダイレクトドライバを使用した場合、基板交換があっても、

デバイス番号は０番しかありませんので、そのままで動作します。
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複数台使用の場合 ボードＩＤ番号をそれぞれに割り当てて、ディップスイッチにて

設定してください。

仮想ＣＯＭポートドライバを使用した場合、基板を交換すると、
あらたなＣＯＭポートが追加になります。

Ｗｉｎｄｏｗｓのデバイスマネージャーをひらいて、

ＣＯＭポートをもとの番号にもどせば、正常に動作するようにな

ります。

しかし、すべてのＣＯＭポート番号とボードとの対応が、きちん

と保持できているかどうかを管理するのは、なかなか困難なので、

複数台使用の場合は、仮想ＣＯＭポートドライバではなく、ダイ

レクトドライバを使用することをおすすめします。

ダイレクトドライバを使用した場合、基板交換があるとデバイス

番号の順番が変わります。このため、ボードＩＤ番号をもとにし

たプログラムを作成するようにしてください。

具体的には、デバイス番号とボードＩＤとの対応表をもっておき、

システムの稼働時に、この対応をサーチするといったような方法
となります。

基板と共にご提供している「ダイレクトドライバを使用したサン

プルプログラム」では、この方法を採用しています。

サンプルプログラムのソースファイルを参考にしてください。

６．３ デバイスドライバのインストール

デバイスドライバには、仮想ＣＯＭポートドライバと、ダイレクトドライバの２種類があり

ます。これらのドライバを同時に同じパソコンにインストールすることはできません。ドラ

イバを変更する場合は、ドライバに付属しているアンインストールプログラムを実行して、

先にインストールしているドライバ類を削除して後、新たなドライバをインストールするよ

うにしてください。

対応ＯＳ Ｗｉｎｄｏｗｓ９８ＳＥ／Ｍｅ／２０００／ＸＰ

仮想ＣＯＭポートドライバ

このドライバをインストールすると、拡張ＣＯＭポートが追加となります。

インストール後、ＷｉｎｄｏｗｓのデバイスマネージャーにてＣＯＭポートが増

えていることと、増えたＣＯＭポートの番号を確認してください。

アプリケーションプログラムからは、通常のシリアルポートと同様の扱いにて、

プログラミングができます。

基板と共にご提供しているサンプルプログラムにより、インストール後の動作確

認を行ってください。サンプルプログラムの動作については、サンプルプログラ

ムと共にご提供する説明資料を参照ください。

Ｗｉｎｄｏｗｓ２０００／ＸＰのアクセサリーにあるハイパーターミナルを用い

ても、同様の動作確認を行うことができます。
ハイパーターミナルの設定

ポート番号 ＣＯＭ３（増設状況により異なる番号となることがあります。）

ビット／秒 最大値（いずれに設定しても特に意味はありません。）

データビット ８

パリティ なし

ストップビット １

フロー制御 ハードウェア

ダイレクトドライバ

アプリケーションプログラムからは、ダイレクトドライバ専用の関数を使用して

ＯＰＥＮ／ＲＥＡＤ／ＷＲＩＴＥ／ＣＬＯＳＥ などを実行します。

複数の基板を使用する場合、あるいは高速動作をさせる必要のある場合は、この

ダイレクトドライバを使用されることをお勧めします。
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基板と共にご提供しているサンプルプログラムにより、インストール後の動作確

認を行ってください。サンプルプログラムの動作については、サンプルプログラ

ムと共にご提供する説明資料を参照ください。
ダイレクトドライバ専用関数の使用方法については、ドライバと共にご提供する

ＰＤＦファイル（英文）とサンプルプログラムのソースファイルを参照してくだ

さい。

インストール方法

基板を接続すると、自動的にＷｉｎｄｏｗｓの新規ハードウェアインストールウ

イザードがスタートします。メッセージ内容にしたがって、ＣＤ－ＲＯＭにある

デバイスドライバの場所を指定してインストールしてください。

新しいＵＳＢ－ＤＩＯ基板を接続すると、その台数分だけ、ドライバのインスト

ール画面がでてきます。

仮想ＣＯＭポート版とダイレクト版ではデバイスドライバのあるフォルダが異な

ります。基板と共にご提供するフロッピードライブの内容と説明資料を参照して

ください。
すでに不明のデバイスとして登録されている場合は、Ｗｉｎｄｏｗｓのデバイス

マネージャーをひらき、不明なデバイスのなかにある

「ＵＳＢ－ＤＩＯ ＤＡＣＳ－１５００」を選択して、ドライバの更新を実行し

てください。

６．４ もっともシンプルな使用方法

もっともシンプルな使用方法は、１台のＵＳＢ－ＤＩＯ基板を使用し、デバイスドライバと

して仮想ＣＯＭドライバをインストールした場合です。

標準的なパソコンでは、ＵＳＢ－ＤＩＯは、デバイスドライバのインストールで、ＣＯＭ３

に接続されます。動作試験は添付のサンプルプログラム（仮想ＣＯＭシングル版）にて行い

ます。

（注）パソコンによっては、ＣＯＭ３以外に接続される場合があります。
この場合、Ｗｉｎｄｏｗｓのデバイスマネージャーをひらいて、ＣＯＭ３が使用中か

どうかを確認してください。使用中になっていなければ、ＵＳＢ－ＤＩＯのＣＯＭポ

ートをＣＯＭ３に変更してください。

添付のサンプルプログラム（仮想ＣＯＭシングル版）はＣＯＭ３専用になっています。

ＣＯＭ３が使用中の場合は、後述の仮想ＣＯＭマルチデバイス版サンプルプログラム

を使用するか、もしくはＷｉｎｄｏｗｓのアクセサリーにあるハイパーターミナルを

利用してください。

サンプルプログラム起動後、キーボードから、たとえば Ｗ０１２３４５６（Ｅｎｔｅｒ）

と入力してみてください。ボードＩＤ番号が０に設定してあって、正常に接続できていれば、

Ｒ０００００００ といった応答がかえってきます。

（受信データの最後には、キャリッジリターンコードがありますが、このコードは画面上で

は ・ となるか、全く表示されないかのいずれかになります。）

この使用方法では、パソコンからコマンドを送信し、その応答を待って、次のステップに進

むという、コマンドとレスポンスの１対１対応のハンドシェイク方式となります。

コマンドを送出する繰り返し最小間隔は、およそ２０ｍｓ となります。

この時間間隔は、次のような理由により決まります。

ＵＳＢインターフェイスでは、６４byte長のパケットを使用しています。

また、ＵＳＢ－ＤＩＯ（ＤＡＣＳ－１５００）に使用しているＵＳＢインターフェイスでは、

送出するデータ長が６４byte（ユーザデータは６２byte）となるか、１６ｍｓのタイムアウ

トとなるまで、このパケットを送出しません。ＵＳＢ－ＤＩＯの送信データ長は９byteです

ので、ＵＳＢ－ＤＩＯは、毎回、１６ｍｓのタイムアウトにてデータを送信します。

パソコンからのデータ送信にも、１～２ｍｓの時間がかかりますので、これらの合計時間と

して、繰り返し最小間隔は、およそ２０ｍｓ となります。
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６．５ 複数台のボードを仮想ＣＯＭポートとして使用する

複数台のボードを、仮想ＣＯＭポートとして使用することもできます。

標準的なパソコンでは、ＵＳＢ－ＤＩＯは、デバイスドライバのインストールで、ＣＯＭ３

から順次ＣＯＭ４，ＣＯＭ５ －－－ というように接続されてゆきます。

動作試験は添付のサンプルプログラム（仮想ＣＯＭマルチデバイス版）にて行います。サン

プルプログラムでは、接続しているすべての ＵＳＢ－ＤＩＯボードにデータを送信し、その

応答を待ちます。それぞれのボードに異なったＩＤ番号をセットしていれば、いずれかの１

台がこれに応答してきます。サンプルプログラムでは、応答のあったＣＯＭポートのデータ

をポート番号と共に表示します。

（注）仮想ＣＯＭマルチデバイス版サンプルプログラムにて扱っているポート番号は

ＣＯＭ３，４，５，６，７，８，９ のうち、最大４ポートまでです。これ以外のポー

トは対象にしていません。

複数台のボードを使用する場合、仮想ＣＯＭポートドライバを利用すると、ＣＯＭポート番

号とボードの対応を管理することが難しくなります。複数台のボードを使用する場合は、ダ

イレクトドライバを使用することをお勧めします。

６．６ ダイレクトドライバを使用して応答速度を向上

（注）動作速度に関する以下の説明は、ボードを１台のみ接続し、種々の条件を

最良にした場合です。ＵＳＢハブは使用していません。

ダイレクトドライバを使用することにより、６．４項に記述しているタイムアウト時間を短

縮することができます。
ダイレクトドライバでは、EventCharacter という特殊文字をＵＳＢ－ＤＩＯボードに送信

して登録することができます。ＵＳＢ－ＤＩＯボードでは、この文字を送信データ列にみつ

けると、タイムアウト時間を待たないで、直ちにデータをホスト（パソコン側）に送信しま

す。添付のサンプルプログラム（ダイレクトドライバ マルチデバイス版）では、キャリッジ

リターンコードを、この EventCharacter とし、これにより、１６ｍｓのタイムアウト時間

を解除しています。サンプルプログラムでは、デバイスのＯＰＥＮを行っている直後に、こ

のEventCharacter設定関数を呼び出しています。サンプルプログラムのソースファイルを参

照してください。

一方、パソコン側からＵＳＢ－ＤＩＯボードにデータを転送する間隔については、パソコン

のＵＳＢスケジューラのポーリングサイクルが１ｍｓとなっているために、パソコンからコ

マンドを送出する間隔を、このポーリング時間以下にすることができません。
アプリケーションプログラムで、データ受信（Read）から、次のデータ送信準備（Write）

までを、１ｍｓよりも十分に短い時間で実行できるとすれば、コマンドとレスポンスのハン

ドシェイクを、最短時間の１ｍｓにて、繰り返して行うことができます。

機器制御のような用途で、データ出力とデータ入力を繰り返すような場合、この１ｍｓの時

間間隔が最短の繰り返し時間となります。

サンプルプログラムでは、キー入力データを送信するようになっていますので、この時間を

確認することはできませんが、受信後ただちに次のコマンド送信を実行するように改造すれ

ば、確認をとることができます。（弊社にて、この方法にて最短時間の確認をとっていま

す。）
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６．７ データサンプリングを高速に実行する

（注）動作速度に関する以下の説明は、ボードを１台のみ接続し、種々の条件を

最良にした場合です。 ＵＳＢハブは使用していません。

ＵＳＢ－ＤＩＯボードには、受信バッファ（FIFO BUFFER）として １２８byte、送信バ

ッファ（FIFO BUFFER）として ３８４byte があります。データ計測のような用途では、

このバッファを利用して、最高１０ＫＨｚにてデータサンプリングを実行することができま

す。

（１）均一なサンプリング間隔を確保するために、Ｉコマンドを用いて、サンプリング間隔

（コマンド実行間隔）を設定します。

例 Ｉ０００００６２ ＜－－－末尾は 0D(H)
送信文字数３とした場合の １００μｓ 設定例

（２）次のような複数のコマンドからなる文字列を、ＷＲＩＴＥ関数の呼出しにて、ＵＳＢ

－ＤＩＯ に送信します。

Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０＆Ｓ０

Ｓコマンド１２個を、省略形式にて＆でつなぎます。末尾は 0D(H) とします。

＆は、キャリッジリターンと同様に、各コマンドの区切りとなります。

唯一、キャリッジリターンと異なるのは、＆で区切っているコマンドに対して

は、レスポンスデータの末尾も＆となるため、６．６項にて説明している

EventCharacter とならないことです。

ＵＳＢ－ＤＩＯでは、Ｓコマンドを、０．１ｍｓの間隔にて１２回繰り返し、
送信バッファにたまったデータ列が、６２byteのデータとなるか、またはキャ

リッジリターンのあったところで、レスポンスデータとしてホストに送信しま

す。

さらに、このコマンド列を、あと２回、合計で３回、ＷＲＩＴＥ関数にて送信します。

この回数は、受信バッファを有効に利用するためのものです。

ＵＳＢ－ＤＩＯの受信バッファは１２８byteの容量ですので、ＵＳＢ－ＤＩＯの受信

するデータが、３６×３＝１０８byte となって、これが限界となります。４回送信す

るとバッファがいっぱいになり、ＷＲＩＴＥ関数を呼び出しても、バッファに空きが

できるまで、戻ってこなくなってしまいます。

（３）受信バッファに、ＵＳＢ－ＤＩＯボードからのレスポンス１２個分
（９×１２＝１０８byte）が蓄積されるのを待って、ＲＥＡＤ関数で１０８byteを読取

ります。

ＵＳＢ－ＤＩＯの送信バッファは、３８４byte ありますので、３回分のデータ

（９×１２×３＝３２４byte）が残留してもオーバーフローすることはありません。

もしもオーバーフローがおこると、レスポンスデータの一部が消滅するという致命的

な問題が発生します。

（４）データを受信すると直ちに、（２）項のコマンド列を１回送信します。

（３）と（４）を繰り返して、連続的にサンプリングを実行してゆきます。

弊社にて、上記の方法にてテストプログラムを用いて、最高１０ＫＨｚを確認してい

ます。
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ＤＡＣＳ－１５００製品内容

製品の名称 ＵＳＢ接続ディジタル入出力基板 ＤＡＣＳ－１５００

標準構成 ＤＡＣＳ－１５００基板 １枚

ディジタル入出力接続用ケーブル ３０ｃｍ １本

（機器接続側はコネクタなしの解放端となっています）

デバイスドライバ／サンプルプログラム

／取扱説明書（ＰＤＦファイル） ＣＤ－ＲＯＭ １枚

（サンプルプログラムはソースファイル付）

ファイル内容説明資料 １部

別売品 ＵＳＢケーブル １．８ｍ ３ｍ ５ｍ

技術 下記の事項につきましては、お問い合わせにお応えすることは

サポート できません。

（１）ご提供するデバイスドライバの諸関数のうち、サンプル

プログラムに使用していない関数に関するご質問

（２）ご提供するサンプルプログラムで、ＤＡＣＳ－１５００

デバイス操作以外のプログラミングに関するご質問

ＤＡＣＳ－１５００販売条件

１． 接続の間違い、誤った取扱いによって、接続したパソコン、または本ボードの

双方またはいずれが故障しても、弊社は一切の責任を負いません。
２． 本基板を使用した装置および機器にて発生する問題について、弊社はいかなる

責任も負いません

製造販売 ダックス技研株式会社
〒709-1203 岡山県岡山市灘崎町西紅陽台1-58-650

TEL 08636-2-0366 FAX 08636-2-0395

ホームページ http://www.dacs-giken.co.jp


