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機器使用に関する注意と警告

（１）本基板は産業用途として製造していますので、ご使用には電気一般の知識を

必要とします。一般家庭にてご使用になる電気機器には使用できません。

（２）接続の間違い、または操作の誤りによって、万一、対象となる相手方装置、

または本基板のいずれかが故障しても、本装置は一切の責任を負いません。

（３）本基板を接続することにより、対象機器の電気的な回路状態が変化する場合

は、直ちに使用を中止してください。

（４）本基板から、対象機器となる装置に異常電圧等がかかり、相手方装置が故障し

た場合においても、本装置は、相手方装置に関する一切の責任を負いません。
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１． 機能

USB接続RCサーボ用モーションコントローラ DACS-1700-RCSV 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、24chのPWM方式RCサーボを動作

させるものです。このうち12chは、速度と加減速を指定し、全チャンネルを比例分配制御に

て、同時スタート、同時ストップといった高度な動作を行うことができます。

RCサーボ用に、パルス幅初期値を中立点位置、最大パルス幅、最小パルス幅制限を設定して

おり、誤ってサーボ可動範囲を超えて指令することを防いでいます。また、RCサーボ用途の

みでなく、一般的な任意パルス発生源として、これらの制限を解除して使用することも可能

です。

基板上には、デジタル入力48点（非絶縁）、デジタル出力48点（非絶縁）があり、パソコ

ンから送信するコマンドにより、これらの出力信号を制御し、また入力信号の状態を読取る

ことができます。デジタル出力48点のうち24点は、RCサーボ用のPWMパルスを出力します。

パルス出力として使用しない場合は、48点すべてを汎用デジタル出力として利用できます。

ＰＷＭパルス出力機能概要

１ 出力チャンネル数 ２４ｃｈ

２ パルス幅分解能 １２ｂｉｔ（０～４０９５）

指定値の１ｂｉｔが、

下記カウントクロックの１クロックに相当

初期値は、ＲＣサーボ用として

中立点位置の １５２０μｓ に設定

３ パルス周期 １６ｂｉｔ（１～６５５３５）

指定値の１ｂｉｔが、
下記カウントクロックの１クロックに相当

初期値は、ＲＣサーボ用の ５０Ｈｚ に設定

４ 内部カウントクロック パルス周期とパルス幅の分解能を決める

カウントクロックは

２５０ＫＨｚ ５００ＫＨｚ １ＭＨｚ

２ＭＨｚ ５ＭＨｚ １０ＭＨｚのうち

いずれかをパソコンプログラムにて選択可能

初期値は、１ＭＨｚ に設定

５ モーション モーションコントロール可能なチャンネル 12ch

コントロール機能 移動速度と加減速レートを指定可能

12chの同時スタート/同時ストップ制御を行い、
各チャンネルが、正確な比例分配機能により移動し

ます。

移動中の位置（パルス幅）読取り、強制停止も可能

(注)比例分配機能はパルス幅を制御するものです。

実際のサーボ動作には、使用するサーボの

最大移動速度、負荷などにより、各チャンネル

には誤差が生じます。
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デジタル入出力機能概要

１ デジタル入力 非絶縁４８ｂｉｔ ＴＴＬレベル 入力電流１０μＡ以下

２ デジタル出力 非絶縁 ４８ｂｉｔ ＴＴＬレベル

ＴＴＬ接続時最大負荷電流 １．５ｍＡ 短絡電流 ５ｍＡ

３ 動作速度（目安） コマンド送信とレスポンス受信のサイクル

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

サンプリング最大周波数 １０ＫＨｚ

その他の機能

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８

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 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 ８０ｍＡ

この数値はデジタル出力の負荷電流がない場合です。

デ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。

３ 動作周囲温度 ０～５０℃

サーボ用電源に関するご注意

RCサーボの電源を本基板から供給することはできません。RCサーボの使用数に応

じて、適切な容量の電源（+5V標準）を外部に準備してください。
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DACS-1700-RCSVをパソコン側からみると

パソコンのUSBポートに接続すると、アプリケーションプログラムからは、高速版増設C

OM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。複数台を接続

する場合、あるいは高速なデータ伝送が要求される場合は、こちらのドライバを使用される

ことをおすすめします。

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、基板のデジタル出力（1グループ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、ボードのデジタル入力

状態（1グループ24bit分）を通知します。

USBケーブル

USB USB

ポート Bコネクタ

または DACS-1700-RCSV

USBハブ
パソコン

ＣＮ１ 50Pフラットケーブル

デジタル入力／出力 グループ１

グループ１の出力は

ＰＷＭパルス出力となります。

ＣＮ２ 50Pフラットケーブル

デジタル入力／出力 グループ２

グループ２の出力は

汎用デジタル出力となります。

本ボードでは、FPGA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。これにより、すべての入出力信号は、詳細仕様に記

述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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２． 構成

DIPｽｲｯﾁ ＩＤ番号設定(0-７)

５０Ｐ ＵＳＢ

ＭＩＬコネクタ ｲﾝﾀｰﾌｪｲｽ ＵＳＢ

(ﾌﾗｯﾄｹｰﾌﾞﾙ用) FT8U Ｂコネクタ

ＣＮ１ 245 ＣＮ４
入力/出力 プログラマブル

グループ１ ロジック +5V電源

デバイス 基板動作用電源は

パソコンより供給

５０Ｐ ALTERA

ＭＩＬコネクタ EP1K100

(ﾌﾗｯﾄｹｰﾌﾞﾙ用)

ＣＮ２

入力/出力

グループ２ DACS-1700-RCSV

config.

ROM

図２．１ RCサーボ用モーションコントローラ DACS-1700-RCSV ブロック図
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図２．２ RCサーボ用モーションコントローラ DACS-1700-RCSV 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 デジタル入力/出力（グループ１）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 デジタル入力 ｂｉｔ０(LSB) ２ デジタル入力 ｂｉｔ１

３ デジタル入力 ｂｉｔ２ ４ デジタル入力 ｂｉｔ３
５ デジタル入力 ｂｉｔ４ ６ デジタル入力 ｂｉｔ５

７ デジタル入力 ｂｉｔ６ ８ デジタル入力 ｂｉｔ７

９ デジタル入力 ｂｉｔ８ １０ デジタル入力 ｂｉｔ９

１１ デジタル入力 ｂｉｔ１０ １２ デジタル入力 ｂｉｔ１１

１３ デジタル入力 ｂｉｔ１２ １４ デジタル入力 ｂｉｔ１３

１５ デジタル入力 ｂｉｔ１４ １６ デジタル入力 ｂｉｔ１５

１７ デジタル入力 ｂｉｔ１６ １８ デジタル入力 ｂｉｔ１７

１９ デジタル入力 ｂｉｔ１８ ２０ デジタル入力 ｂｉｔ１９

２１ デジタル入力 ｂｉｔ２０ ２２ デジタル入力 ｂｉｔ２１

２３ デジタル入力 ｂｉｔ２２ ２４ デジタル入力 ｂｉｔ２３

２５ ０Ｖ ２６ ０Ｖ

２７ デジタル出力 ｂｉｔ０(LSB) ２８ デジタル出力 ｂｉｔ１

パルス出力 ｃｈ ０ パルス出力 ｃｈ １
２９ デジタル出力 ｂｉｔ２ ３０ デジタル出力 ｂｉｔ３

パルス出力 ｃｈ ２ パルス出力 ｃｈ ３

３１ デジタル出力 ｂｉｔ４ ３２ デジタル出力 ｂｉｔ５

パルス出力 ｃｈ ４ パルス出力 ｃｈ ５

３３ デジタル出力 ｂｉｔ６ ３４ デジタル出力 ｂｉｔ７

パルス出力 ｃｈ ６ パルス出力 ｃｈ ７

３５ デジタル出力 ｂｉｔ８ ３６ デジタル出力 ｂｉｔ９

パルス出力 ｃｈ ８ パルス出力 ｃｈ ９

３７ デジタル出力 ｂｉｔ１０ ３８ デジタル出力 ｂｉｔ１１

パルス出力 ｃｈ １０ パルス出力 ｃｈ １１

３９ デジタル出力 ｂｉｔ１２ ４０ デジタル出力 ｂｉｔ１３

パルス出力 ｃｈ １２ パルス出力 ｃｈ １３

４１ デジタル出力 ｂｉｔ１４ ４２ デジタル出力 ｂｉｔ１５
パルス出力 ｃｈ １４ パルス出力 ｃｈ １５

４３ デジタル出力 ｂｉｔ１６ ４４ デジタル出力 ｂｉｔ１７

パルス出力 ｃｈ １６ パルス出力 ｃｈ １７

４５ デジタル出力 ｂｉｔ１８ ４６ デジタル出力 ｂｉｔ１９

パルス出力 ｃｈ １８ パルス出力 ｃｈ １９

４７ デジタル出力 ｂｉｔ２０ ４８ デジタル出力 ｂｉｔ２１

パルス出力 ｃｈ ２０ パルス出力 ｃｈ ２１

４９ デジタル出力 ｂｉｔ２２ ５０ デジタル出力 ｂｉｔ２３

パルス出力 ｃｈ ２２ パルス出力 ｃｈ ２３
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ＣＮ２ デジタル入力/出力（グループ２）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 デジタル入力 ｂｉｔ２４ ２ デジタル入力 ｂｉｔ２５

３ デジタル入力 ｂｉｔ２６ ４ デジタル入力 ｂｉｔ２７
５ デジタル入力 ｂｉｔ２８ ６ デジタル入力 ｂｉｔ２９

７ デジタル入力 ｂｉｔ３０ ８ デジタル入力 ｂｉｔ３１

９ デジタル入力 ｂｉｔ３２ １０ デジタル入力 ｂｉｔ３３

１１ デジタル入力 ｂｉｔ３４ １２ デジタル入力 ｂｉｔ３５

１３ デジタル入力 ｂｉｔ３６ １４ デジタル入力 ｂｉｔ３７

１５ デジタル入力 ｂｉｔ３８ １６ デジタル入力 ｂｉｔ３９

１７ デジタル入力 ｂｉｔ４０ １８ デジタル入力 ｂｉｔ４１

１９ デジタル入力 ｂｉｔ４２ ２０ デジタル入力 ｂｉｔ４３

２１ デジタル入力 ｂｉｔ４４ ２２ デジタル入力 ｂｉｔ４５

２３ デジタル入力 ｂｉｔ４６ ２４ デジタル入力 ｂｉｔ４７(MSB)

２５ ０Ｖ ２６ ０Ｖ

２７ デジタル出力 ｂｉｔ２４ ２８ デジタル出力 ｂｉｔ２５

２９ デジタル出力 ｂｉｔ２６ ３０ デジタル出力 ｂｉｔ２７
３１ デジタル出力 ｂｉｔ２８ ３２ デジタル出力 ｂｉｔ２９

３３ デジタル出力 ｂｉｔ３０ ３４ デジタル出力 ｂｉｔ３１

３５ デジタル出力 ｂｉｔ３２ ３６ デジタル出力 ｂｉｔ３３

３７ デジタル出力 ｂｉｔ３４ ３８ デジタル出力 ｂｉｔ３５

３９ デジタル出力 ｂｉｔ３６ ４０ デジタル出力 ｂｉｔ３７

４１ デジタル出力 ｂｉｔ３８ ４２ デジタル出力 ｂｉｔ３９

４３ デジタル出力 ｂｉｔ４０ ４４ デジタル出力 ｂｉｔ４１

４５ デジタル出力 ｂｉｔ４２ ４６ デジタル出力 ｂｉｔ４３

４７ デジタル出力 ｂｉｔ４４ ４８ デジタル出力 ｂｉｔ４５

４９ デジタル出力 ｂｉｔ４６ ５０ デジタル出力 ｂｉｔ４７(MSB)
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デジタル入力回路

デジタル 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。

デジタル出力（パルス出力）回路

内部回路 デジタル

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。

ＣＮ４ 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 ８０ｍＡ

ただしデ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

ＣＮ５ 電源出力コネクタ （３Ｐ アダプタ基板への電源供給用）

（注）RCサーボの電源を本基板から供給することはできません。

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． デジタル入出力機能

４．１ デジタル出力コマンド （PC → DACS-1７00-RCSV）

ご注意 電源投入後、PWMパルス出力モードに変更するまでは、グループ１の出力は

デジタル出力コマンドの指令内容にて変化します。PWMパルス出力開始を指令す

ると、グループ１の出力はPWMパルス出力となり、デジタル出力コマンドにて

指令した内容とは無関係になります。

グループ２の出力は、常時、デジタル出力コマンドの指令内容にて変化します。

（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） デジタル出力コマンド（グループ１，２）識別文字コード

② ０～９，Ａ～Ｆ 基板識別ＩＤコードおよびグループ番号指定

（１６進数文字表記 英字は小文字も可）

ＩＤコードは基板のディップスイッチ設定と同一とすること。

bit 3 2 1 0

bit2～0 ＩＤコード 7～0

bit3 グループ番号 OFF:グループ１ ON:グループ2

③ ００００００～ＦＦＦＦＦＦ １６進数６桁表記（英字は小文字も可）

デジタル出力する内容を指定。

× × × × × × 各桁とも１６進数表記

↑ ↑ ↑

グループ１ bit23-20 ↑15-12 ↑ 7-4 ↑ 例

19-16 11-8 3-0

↑ ↑ ↑

グループ２ bit47-44 ↑39-36 ↑31-28 ↑ MSB LSB

43-40 35-32 27-24

bit ３２１０

１にて、出力Ｈｉｇｈレベル ０にて、出力Ｌｏｗレベル

上記②にてグループ２を指定した場合は、デジタル出力bit47～24 が対象と
なります。

１６進数に該当しない文字を指定した場合。

その位置のデジタル出力は変化しません。

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 Ｗ０Ｘ１２ＸＸＸ
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 Ｗ０ Ｗ０Ａ８
③項のデータをすべて省略すると出力データを変更しないで、入力データの

取得のみ行うことかできます。
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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、７項の解

説を参照ください。

（２）動作

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、

指定したグループ番号に該当する出力グループのディジタル出力を実行します。この

出力は、次のＷ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、指定したグループ番
号に該当するデ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 デジタル出力

（グループ番号２のときは

bit47～24）

ここで受信データの指定内容にて変化

bit23～0 デジタル入力

（グループ番号２のときは

bit47～24） 166ns

ここでラッチし、ホストに返す。

図４．１ デジタル出力コマンド受信時の動作
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４．２ デジタル入力データ形式 （DACS-1７00-RCSV → PC）

ご注意 本項にて説明するデ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」に、DACS-1700-RCSV

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） デジタル入力（グループ１，２）応答識別文字コード

② ０～９，Ａ～Ｆ 基板識別ＩＤコードおよびグループ番号

送信コマンドにて指定した番号と同じになります。

③ ００００００～ＦＦＦＦＦＦ １６進数６桁表記（大文字）

デジタル入力内容。

× × × × × × 各桁とも１６進数表記

↑ ↑ ↑

グループ１ bit23-20 ↑15-12 ↑ 7-4 ↑ 例

19-16 11-8 3-0

↑ ↑ ↑
グループ２ bit47-44 ↑39-36 ↑31-28 ↑ MSB LSB

43-40 35-32 27-24

bit ３２１０

１にて、入力Ｈｉｇｈレベル ０にて、入力Ｌｏｗレベル

送信コマンドにてグループ２を指定した場合は、デジタル入力bit47～24 が

対象となります。

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

基板識別ＩＤコードが一致するＷコマンドを受信すると、デジタル入力信号をラッチ

し、指定したグループ番号に該当するデジタル入力データを、本形式にてホストに返

します。
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４．３ デジタル出力状態読取りコマンド
（PC → DACS-1７00-RCSV）

アスキーコード文字列 ｓ × 

↑ ↑ ↑

① ② ③

① ｓ（小文字） デジタル出力状態読取りコマンド識別文字コード

② ０～９，Ａ～Ｆ 基板識別ＩＤコードおよびグループ番号指定

（１６進数文字表記 英字は小文字も可）

ＩＤコードは基板のディップスイッチ設定と同一とすること。

bit 3 2 1 0
bit2～0 ＩＤコード 7～0

bit3 グループ番号 OFF:グループ１ ON:グループ2

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、７項の解

説を参照ください。

デジタル出力状態読取りコマンドの応答として、

DACS-1700-RCSV がホストに送信します。

（DACS-1７00-RCSV → PC）

アスキーコード文字列 Ｒ × × × × × × × 

↑ ↑ ↑ ↑

① ② ③ ④

① Ｒ（大文字） 受信データ識別文字コード

② ０～９，Ａ～Ｆ 基板識別ＩＤコード（１６進数文字表記 大文字）

送信コマンドにて指定した番号と同じになります。

③ ００００００～ＦＦＦＦＦＦ １６進数６桁表記（大文字）

デジタル出力状態データ

左端より bit23～20（グループ２指定のとき bit47～44）

右端が bit3～0 （グループ２指定のとき bit27～24）

応答データは、それ以前のＷコマンドにて設定した値です。

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。
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５． ＰＷＭパルス出力機能

５．１ ＰＷＭパルス出力コマンド
（PC → DACS-1７00-RCSV）

（１）データ形式

アスキーコード文字列 Ｑ × × × × × × × 

↑ ↑ ↑ ↑

① ② ③ ④

① Ｑ（大文字） ＰＷＭパルス出力識別文字コード

② ０～７ 基板識別ＩＤコード
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 パルス周期および内部カウントクロック周波数指定

のとき１とする。それ以外のときは０とする。

bit22～2０ 内部カウントクロック周波数の指定

bit23を１としたときのみ設定可能となります。

１ ：２５０ＫＨｚ

２ ：５００ＫＨｚ
３ ： １ＭＨｚ（初期値）

４ ： ２ＭＨｚ

５ ： ５ＭＨｚ

６ ： １０ＭＨｚ

bit19～17 予備（指定しても無効となります。）

bit16 このコマンドが対象とするチャンネルグループを指定

０ ： チャンネル ０～１１

１ ： チャンネル １２～２３

本基板のパルス出力制御機能では、

チャンネル０～１１とチャンネル１２～２３
の２系統となっており、各系統ごとに、内部

カウントクロック周波数とパルス周期を別々

に設定することができます。パルス出力開始／

停止もこのチャンネルグループ単位にて指定す

ることができます。すなわち、２４ｂｉｔ出力

のうち、１２ｂｉｔをパルス出力に使用し、残

りの１２ｂｉｔを通常のデジタル出力に使用す

ることもできます。
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bit15～0 bit23を１としたとき

（パルス周期－１）を16bit長で指定

指定範囲 １～６５５３５（１０進数）

（16進数 000１～FFFF）

初期値 １９９９９（１０進数）

bit23を０としたとき

チャンネル番号と各チャンネルの出力パルス幅を指定

bit15～bit12

０： チャンネル番号 ０または １２

１： チャンネル番号 １または １３

２： チャンネル番号 ２または １４
３： チャンネル番号 ３または １５

４： チャンネル番号 ４または １６

５： チャンネル番号 ５または １７

６： チャンネル番号 ６または １８

７： チャンネル番号 ７または １９

８： チャンネル番号 ８または ２０

９： チャンネル番号 ９または ２１

１０： チャンネル番号 １０または ２２

１１： チャンネル番号 １１または ２３

１２： ステータス読取り 詳細は５．２項を参照

１４： パルス出力停止（bit16にて指定した

チャンネルグループのみ停止します。）
初期状態では出力停止となっています。

停止状態ではＷコマンドにて指定した

デジタル出力となります。

１５： パルス出力開始（bit16にて指定した

チャンネルグループのみ開始します。）

bit11～bit0

パルス幅を12bit長で指定

指定範囲 ０～４０９５（１０進数）

（16進数 000～FFF）

０にてパルス出力なし

１にて１クロック時間分のパルス幅
初期値 １５２０（１０進数）（１６進数 ５Ｆ０）

電源投入後の初期状態では、RCサーボ用に

最小値と最大値が有効になっていますので、

この範囲外の値を指定しても、

下記の最小／最大値に制限してセットされます。

最小値 ５６０（１０進数） （16進数 ２３０）

最大値 ２４８０（１０進数）（16進数 ９Ｂ０）

制限解除方法

チャンネルグループ０の内部カウントクロック周波

数を１ＭＨｚ以外とする。これにてチャンネルグル

ープ０と１共に解除となります。

一度、周波数を変更すると、１ＭＨｚに戻しても
電源ＯＦＦまでは、制限解除状態を保持します。
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bit15～bit12 に12, 14, 15 を指定したときは、

bit11～bit0 は無意味となります。０００ または
省略としてください。

③項のデータのうち、bit15～12にてチャンネル番号0～11を指定し、

bit11～0のパルス幅を省略すると、指定チャンネルの出力パルス幅読取り動作

となります。従って、パルス幅を指定するときは、データを省略することはでき

ません。

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、７項の解

説を参照ください。

（２）動作

基板識別ＩＤコードが一致するＱコマンドを受信すると、指定内容に従って、ＰＷＭ

パルス出力を実行します。

デジタル出力bit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、通常のデジタル出力動作（以前に受信したデジタル

出力コマンド（Ｗコマンド）の指定内容を出力）となります。

チャンネルグループ０ ： チャンネル ０～１１

通常モードでは、

直ちに指定したパルス幅のパルス出力となります。
モーションコントロールモードでは、

指定したパルス幅は目標位置となり、パルス幅を指定した時点では、変化をし

ません。

Ｐコマンドにて移動開始を指定した時点にて、チャンネル０～11すべてが

同時にパルス幅の変化を開始し、すべてのチャンネルが同時に目標のパルス幅

となって停止します。移動（パルス幅の変化）する速度と加減速レートは、

Ｐコマンドにて指定します。

チャンネルグループ１ ： チャンネル １２～２３

通常モードのみの動作です。直ちに指定したパルス幅のパルス出力となります。

Ｑコマンドの応答は、Ｓレスポンスとなり、Ｑコマンドのエコーバックを返します。
Ｑコマンドのbit11～0のすべてまたは一部を省略した場合は、指定したチャンネルの

その時点での出力パルス幅を返します。
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５．２ ＰＷＭパルス出力応答データ形式
（DACS-1７00-RCSV → PC）

アスキーコード文字列 Ｓ × × × × × × × 

↑ ↑ ↑ ↑

① ② ③ ④

① Ｓ（大文字） 受信データ識別文字コード

② ０～７ 基板識別ＩＤコード

送信コマンドにて指定した番号と同じになります。

③ １６進数６桁表記（大文字）

チャンネルグループ０を指定したとき

Ｑコマンドにて、bit11～0 を省略しなかった場合は、

Ｑコマンドのエコーバック

Ｑコマンドにて、bit11～0 のすべてまたは一部を省略した場合は、

bit23～12 Ｑコマンドのエコーバック

bit11～0 Ｑコマンドにて指定したチャンネルの出力パルス幅

モーションコントロールモードにて移動中は、

Ｑコマンド受信時点のパルス幅となります。

数値の意味はＱコマンドのパルス幅指定と同じです。

チャンネル番号に１２番を指定した場合、

bit 0 移動中（パルス幅変化中）
bit 1 モーションコントロールモード

bit 2 チャンネルグルーブ０ パルス出力中

bit 3 チャンネルグルーブ１ パルス出力中

bit 11～4 ０

パルス出力開始または停止を指定した場合、

Ｑコマンドのエコーバック

チャンネルグループ１を指定したとき Ｑコマンドのエコーバック

例 送信コマンド Ｑ０００１５００ 応答 Ｓ０００１５００

エコーバック

送信コマンド Ｑ０００１ 応答 Ｓ０００１６２８
現時点のch1

出力パルス幅

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。
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５．３ モーションコントロールコマンド
（PC → DACS-1７00-RCSV）

（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） モーションコントロール識別文字コード

② ０～７ 基板識別ＩＤコード

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

bit23～20 １ ： 移動開始

２ ： 移動強制停止

４ ： モーションコントロールモードに設定

５ ： モーションコントロールモードを解除

８ ： 速度指定

９ ： 加減速指定

bit19～0 移動開始のとき

bit19～16 マスターチャンネル番号
８項の解説をご覧ください。

bit15～0 無効（省略可能）

移動強制停止のとき

bit19～0 無効（省略可能）

モーションコントロールモードに設定のとき

bit19～0 無効（省略可能）

モーションコントロールモードを解除のとき

bit19～0 無効（省略可能）

速度指定のとき

bit19～0 移動速度（パルス幅変化レート）
範囲 1～1000000（10進数）

1～F4240（16進数）

初期値 1000000（10進数）

速度の単位 内部カウントクロック周波数

1MHz（初期値）のとき

マスターチャンネルが１秒間に

変化するパルス幅

例: 100（10進数） のとき

10msにてパルス幅が1変化

たとえば、パルス幅が1000から

1500に変化する場合は、

10ms×500 -> 5s にて移動
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加減速指定のとき

bit19～0 加減速
範囲 1～1000000（10進数）

1～F4240（16進数）

初期値 1000000（10進数）

加減速の単位 パルス周期 20ms（初期値）

のとき

マスターチャンネルの速度が

20msにて変化する値

例: 10（10進数）のとき

速度指定を100とすると

20ms×（100／10）

-> 0.2s にて指定速度に到達

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、７項の解

説を参照ください。

（２）動作

基板識別ＩＤコードが一致するＰコマンドを受信すると、

移動開始のとき 移動（パルス幅変化）を開始します。

Ｑコマンドで指定した目標位置に、すべの軸が同時に移動を開始します。

マスターチャンネルに指定したチャンネルは、指定速度で移動します。
加減速レートを設定していれば、移動開始時と移動停止時には、指定の加減速

レートにて加減速を実行します。

マスターチャンネル以外のチャンネルは、マスターチャンネルと比例分配制御

にて速度を決めて移動し、マスターチャンネルとその他のすべてのチャンネル

（スレーブチャンネル）が、同時に移動を開始し、同時に目標位置で停止しま

す。例えば、マスターチャンネルに対して、移動量（パルス幅変化量）が

50%のチャンネルは、速度がマスターチャンネルの50%となります。

マスターチャンネル

全チャンネルが 全チャンネルが

移動開始 指定速度 停止

スレーブチャンネル

加速 減速

移動強制停止のとき 移動（パルス幅変化）を直ちに停止します。

強制停止では加減速レートによる減速制御はありません。

モーションコントロールモードに設定のとき

モーションコントロールモードとなります。

モーションコントロールモード解除のとき

モーションコントロールを解除し標準モードとなります。

速度指定のとき 速度を設定します。

加減速指定のとき 加減速を設定します。

Ｐコマンドの応答は、Ｕレスポンスとなり、Ｐコマンドのエコーバックを返します。
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６． 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、７項の解説を参照ください。

Ｓ１

ON OFF: 0 ON: 1 ＩＤ番号

ON ③ ② ①

０ ０ ０ ０

０ ０ １ １

１ ２ ３ ４ ０ １ ０ ２

OFF ０ １ １ ３
MSB １ ０ ０ ４

ＩＤ番号を １ ０ １ ５

２進数にて設定 １ １ ０ ６

１ １ １ ７

④ 通常はＯＦＦとして使用

ＯＮとすると、Ｗコマンドの

デジタル入力/出力コネクタ

ＣＮ１／ＣＮ２の割当てが逆転し

ます。PWMパルス出力の割当て

は変更できません。

図６．１ ディップスイッチの設定

（２）ＬＥＤランプの表示

ＬＥＤランプＰ１（黄色）は電源表示ランプです。ＵＳＢケーブルより＋５Ｖ電源が

供給されると点灯します。

ＬＥＤランプＰ２（緑色）は、デジタル出力のbit23 をＯＮ（１）に指定すると点灯

します。

ＣＮ１

ＬＥＤランプ Ｐ２ 緑色

（bit23 がＯＮ（１）
ＣＮ４ となると点灯）

ディップスイッチＳ１

（ＩＤ番号をセットする） ○

○

ＣＮ２

ＬＥＤランプ Ｐ１ 黄色

（電源表示）

図６．２ ディップスイッチとＬＥＤランプの位置
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７． パソコンとのデータ送受信の解説

７．１ パソコンとの接続

USBケーブルにて、パソコンと基板を接続します。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、基板側が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。

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。

７．２ 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、DACS-1700-RCSV基板も、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は弊社ＵＳＢインターフェイス基板固有のもので、すべての基板で同一となってい

ます。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。このシリアルＮｏ．は、基板上のEEPROM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。

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
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レクトドライバを使用することを、強くおすすめします。

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。

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。

７．３ デバイスドライバのインストール

本項の説明は201１年1１月時点のものです。
最新情報は、製品添付のCD-ROM収納説明資料をご覧ください。

インストール方法の詳細はCD-ROMルートディレクトリにある

CDM_inst.pdf をご覧ください。

添付CD-ROMフォルダ「ＣＤＭ２８１４＿ＷＨＱＬ＿Ｃｅｒｔｉｆｉｅｄ」にあるドライ

バが、WHQLマイクロソフト社認証済のトライバです。

Windows 7、 Vista、 XP、2000 に対応しています。このドライバは複合版ドライバ

です。複合版ドライバについては後述の説明を参照ください。

Windows 98SE、Me には、この複合版ドライバは使用できません。Windows 98SE、

Me にてご使用の場合は、これとは別のドライバをインストールすることになります。

******** インストール前にご確認ください。 ********

すでに、弊社USB機器のドライバがインストールされている場合、機器を接続すると自動

的にドライバがインストールされますので、ドライバの再インストールは不要です。ただ

し、Winsows XP、2000 の場合は、インストールウイザードがスタートします。ウイザ

ード画面の指示に従ってインストールしてください。

また、旧バージョンのドライバがインストール済みの場合は、アンインストール手順に従

ってドライバを削除し、パソコンを再起動した後に、インストールを実施してください。

複合版ドライバについて

ドライバには、①仮想COMドライバ ②ダイレクトドライバ の２種類があります。旧ドラ

イバ（Ver.１）では、使用するドライバの種類により、いずれかを選択してインストール

していましたが、複合版ドライバ（Ver.2）では、インストール時に選択する必要がなくな

りました。複合版ドライバをインストール後には、仮想COMの関数とダイレクト版関数の

いずれもアプリケーションプログラムから使用できるようになります。（ただし、同時に

使用することはできません。）

また、ダイレクト版のみを使用する場合でも、シリアルポートが１ポート（たとえば

COM3などが）追加になります。シリアルポートを追加したくない場合は、各ＯＳのイ

ンストール手順にて旧バージョンのダイレクトドライバを指定して、ダイレクトドライバ

のみをインストールするようにしてください。新旧いずれのドライバを使用しても、機能

の差異はありません。
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７．４ 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DACS-1700-RCSV基板で、仮想COMドライバを

選択した場合です。

標準的なパソコンでは、DACS-1700-RCSV基板は、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、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版）はCOM3専用になっています。

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に表示されません。）

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、基板に使用し

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62byt

e）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。基板からの

送信データ長は９byteですので、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。

７．５ ダイレクトドライバを使用して応答速度を向上

ダイレクトドライバを使用することにより、７．４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、DACS-1700-RCSV基板

に送信して登録することができます。基板では、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、直ちにデータをパソコンに送信します。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、パソコン側から基板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。

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、時間短縮の確認をとることができます。
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７．６ データ送受信を高速に実行する

DACS-1700-RCSV基板には、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。このバッファを利用して、データ

送受信を高速に実行することができます。

（１）次の例のような複数のコマンドからなる文字列を、WRITE関数呼出しにて送信します。

Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０＆Ｗ０

Ｗ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、７．5項にて説明している

EventCharacter とならないことです。

基板では、Ｗコマンドを連続して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。

（２）受信バッファに、基板からのレスポンス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。

基板の送信バッファは、384byte ありますので、（９×１２＝１０８byte）が残留し

てもオーバーフローすることはありません。

（注）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。

７．７ Ｌｉｎｕｘでの動作

ＯＳインストール時に自動的に仮想ＣＯＭ版相当のドライバが組込まれます。なにも特別な

処理をする必要はありません。

動作確認済みのLinux

CentOS 5.2 ／RedHat Linux 9.0 ／Suse Linux 9.1 Personal ／Fedora Core 2

インストール後の動作確認方法

ターミナルを開いて入出力リダイレクトにより、簡単に動作確認を行うことができます。

（１）ｒｏｏｔ権限にてログオンしてください。

（２）グラフィカルモードにて起動してください。

（３）システムツール －－＞ ターミナル にてターミナルを起動してください。

コマンドラインに下記内容をキー入力し、
入力デバイスを DACS-1700-RCSV基板にリダイレクトします。

ｃａｔ ＜ ／ｄｅｖ／ｕｓｂ／ｔｔｙＵＳＢ０
（４）システムツール －－＞ ターミナル にて、もう一つ別のターミナルを起動してくだ

さい。

コマンドラインに下記内容をキー入力し、

出力デバイスを DACS-1700-RCSV基板にリダイレクトします。

ｃａｔ ＞ ／ｄｅｖ／ｕｓｂ／ｔｔｙＵＳＢ０
出力デバイスをリダイレクトしたこのターミナルにて、たとえば、

Ｗ０００００００ と入力し、基板にデータを送信すると、

先の（３）項にて開いたターミナルに

Ｒ０００００００ というような、基板からの受信データが表示されます。
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８． モーションコントロール機能の解説

８．１ モーションコントロール手順

RCサーボは、下図ようなパルス信号により位置決めを行っています。一般的なRCサーボで

は、1520μsのパルス幅が中立位置、560μsから2480μsが、位置決め動作範囲となって

おり、パルス幅に応じてサーボ位置が変化します。サーボ出力軸の中立位置からの角度は、

パルス幅の中立位置からの変化幅に比例します。パルス周期は20～50Hzとなります。

DACS-1700-RCSV基板のパルス出力は、電源投入時の初期値が、パルス周期50Hz、全チ

ャンネルのパルス幅が中立位置の1520μsとなります。また、パルス幅の指定範囲は、

560μsから2480μsに制限されています。この範囲を超えて指定しても制限された値とな

ります。

（参考）制限値を解除して汎用的なパルス発生源として使用することもできます。

８．２項をご覧ください。

DACS-1700-RCSV基板の電源投入時は、すべての出力がＷコマンドにより変化するデジ

タル出力になっており、パルス出力とはなっていません。

パルス出力モードとする。

（注）以降の例は、ＩＤ番号が０番の場合です。

Ｑ０００Ｆ チャンネルグループ０（チャンネル０～１１）をパルス出力状態とする。

Ｑ００１Ｆ チャンネルグループ１（チャンネル１２～２３）をパルス出力状態とする。

これにて、すべてのチャンネルが、50Hz周期、1520μs幅のパルス出力となります。

以後、Ｑ０００Ｅ および Ｑ００１Ｅ にてパルス出力を停止するまで、出力を継続し
ます。

パルス幅 初期値 1520μs

設定範囲 560～2480μs

パルス周期 初期値 50Hz

設定範囲 20～50Hz

パルス幅を変更する例 パルス幅はコマンドを受信後、直ちに変化します。

次のようなコマンドを送信して、各チャンネルごとにパルス幅を変更します。

Ｑ００００３２０ チャンネル０ パルス幅を ８００μsとします。

Ｑ０００１４Ｂ０ チャンネル１ パルス幅を １２００μsとします。

Ｑ００１５２５８ チャンネル１７（チャンネルグループ1）パルス幅を

６００μsとします。
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モーションコントロールモードに移行する。

次のコマンドを送信して、モーションコントロールモードの設定をします。

Ｐ０４ モーションコントロールモードに移行します。

以後、Ｐ０５コマンドにて、モードを解除するまで

モーションコントロールモードが継続します。

速度を設定する。

Ｐ０８０００６４ 速度に １００（10msにてパルス幅が1μs変化）を設定します。

速度の初期値は 1000000 となっており、速度を設定しないま

まで、移動開始をすると、瞬時にパルス幅は指定出力になりま

すので、モーションコントロールモードの確認には、

10～1000 程度の値を指定してください。

パルス幅を変更する。

モーションコントロールモードでは、パルス幅は各チャンネルの目標位置となり、コマンド

を受信しても、出力パルス幅はすぐには変化しません。（注）モーションコントロールモー

ドが有効なのは、チャンネル０～１１（チャンネルグループ０）のみです。チャンネル１２

～２３（チャンネルグループ１）は、出力パルス幅が直ちに変化します。

Ｑ００００４Ｂ０ チャンネル０ パルス幅目標位置を １２００μsとします。

Ｑ０００１２５８ チャンネル１ パルス幅目標位置を ６００μsとします。

移動（パルス幅変化）を開始する。

次のコマンドを送信して、移動を開始します。目標位置をセットしたチャンネル０と１が、

同時に移動を開始し、同時に移動を終了します。

Ｐ０１１
↑

マスターチャンネル１番を指定しているところに注意してください。

マスターチャンネルとは、指定した速度にて移動するチャンネルを指定するもの

です。一般的には、最も移動量（パルス幅変化量）の多いチャンネルを指定しま

す。移動量０のチャンネルをマスターチャンネルに指定すると、

速度指定とは無関係に最大速度にて移動しますので、ご注意ください。

以上の例では チャンネル０ ８００－－＞ １２００μｓ
チャンネル１ １２００－－＞ ６００μｓ

速度は、チャンネル１が 10msにてパルス幅1μs変化

すなわち、１０ｍｓ×（１２００－６００）＝６秒 にて、

チャンネル０、チャンネル１ともに目標位置に達して停止します。

仮に、Ｐ０１０ と送信して、マスターチャンネル０番にて移動させたとすると、

チャンネル０が 10msにてパルス幅1μs変化

すなわち、１０ｍｓ×（１２００－８００）＝４秒 にて、

チャンネル０、チャンネル１ともに目標位置に達して停止します。

以上の例では、チャンネル０とチャンネル１の２チャンネルのみを動作させた

場合ですが、12個のチャンネルすべてを同時に移動させることが可能です。
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移動開始および停止時の加減速を指定する。

Ｐ０９００００５ 加減速に ５を設定します。マスターチャンネルの速度が

20msにて、 ５ 変化する値となります。

すなわち、指定速度 １００ になるまでに、

２０ｍｓ×（１００／５）＝ ０．４秒 となります。

目標位置に近づいて減速するときも同じです。

マスターチャンネル

全チャンネルが 全チャンネルが

移動開始 指定速度 停止

スレーブチャンネル

加速 減速

（注）DACS-1700-RCSVの速度制御および加減速制御は、RCサーボ用のパルス幅を

制御するものです。サーボの種類、サーボ出力軸にかかる負荷などにより、誤差が

発生します。特に速度を上げると、この誤差が顕著になります。

移動（パルス幅変化）中に、強制的に停止させることもできます。

Ｐ０２ このコマンドを受信すると、直ちに移動（パルス幅変化）を

停止します。目標位置に停止する場合のような、減速動作はあ

りません。

各チャンネルの、出力パルス幅を読取ることができます。移動中の読取りも可能です。

Ｑ００００ Ｑコマンドのパルス幅指定を省略したデータを送信すると、

Ｓ００００４Ｂ０ というように、現時点の出力パルス幅を

応答します。この例はチャンネル０の読取りです。

Ｑ０００１ チャンネル１ 出力パルス幅を読取ります。

応答例 Ｓ０００１２５８

（注）チャンネルグループ１（チャンネル１２～２３）には、出力パルス幅読取り機能

はありません。
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８．２ 一般的なパルス発生源とする場合のパルス出力

RCサーボ用制限の解除 1MHz以外のカウントクロックを指定

1MHzを再設定しても、電源OFFまで

解除状態となります。

パルス出力周期の指定

カウントクロックの指定

ｃｈ０～ｃｈ１１のグループ ｃｈ１２～ｃｈ２３のグループ

パルス幅の指定 パルス幅の指定

ｃｈ０ －－－－－ｃｈ１１ ｃｈ１２ －－－－－ｃｈ２３

出力パルス

カウントクロックは

250KHz～10MHz

カウントクロック までのいずれかを

各グループごとに設定

パルス周期

パルス幅

パルス幅 パルス周期

（各チャンネルごとに設定） （各グループごとに設定）

パルス幅をカウントクロック単位の パルス周期をカウントクロック単位の

カウント数にて指定する。 カウント数にて指定する。

パルス幅指定範囲 ０～４０９５ 指定範囲 １～６５５３５

０にてパルス出力なし ［パルス周期－１］の値を指定する

１にて１クロック時間分のパルス幅。
［パルス周期－１］と同じか、それよ

りも長い値を指定すると出力は連続し

て１となる。

例１ カウントクロック １ＭＨｚ 例１ カウントクロック １ＭＨｚ

パルス幅指定 ５００ パルス周期指定 １９９９

のとき、 のとき、

５００μｓ のパルス幅 ２０００μｓ の周期となる

例２ カウントクロック １０ＭＨｚ 例２ カウントクロック １０ＭＨｚ

パルス幅指定 １００ パルス周期指定 ４９９９

のとき、 のとき、

１０μｓ のパルス幅 ５００μｓ の周期となる
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９． 添付ファイルの内容

添付ＣＤ－ＲＯＭの ｄａｃｓ１７００＿ＲＣＳＶ フォルダに、関連のファイルを収納し
ています。下記のフォルダは、この ｄａｃｓ１７００＿ＲＣＳＶ フォルダのなかにある名

前です。

ｄｉｓｋ１

ＦＴｓｅｒｉａｌ

－－＞ 仮想ＣＯＭポート版デバイスドライバおよび説明資料他を格納し

ているフォルダです。

Ｄ１７ＤＩＶＣＳ

－－＞ 仮想ＣＯＭ/シングルデバイス版サンプルプログラムのソースフ

ァイルおよび実行ファイルを格納しているフォルダです。

Ｄ１７ＤＩＶＣＳ．Ｃ ＶＣ６対応ソースファイル
Ｄ１７ＤＩＶＣＳ．ＥＸＥ サンプル実行ファイル

ｄｉｓｋ２

ＦＴｄｉｒｅｃｔ

－－＞ ダイレクト版デバイスドライバおよび説明資料他を格納している

フォルダです。

Ｄ１７ＤＩＤＲＭ

－－＞ ダイレクト/マルチデバイス版サンプルプログラムのソースファ

イルおよび実行ファイルを格納しているフォルダです。

Ｄ１７ＤＩＤＲＭ．ＣＰＰ ＶＣ６＋＋ 対応ソースファイル

Ｄ１７ＤＩＤＲＭ．ＥＸＥ サンプル実行ファイル

ＶＢｓａｍｐｌｅ

ＶＢ６のサンプルプログラムを収納しています。

Ｄ１７ＤＩＶＢ６

－－＞ 仮想ＣＯＭシングルデバイス版サンプルプログラムのソースファ

イルおよび実行ファイルを格納しているフォルダです。

Ｄ１７ＤＩＤＲＢ

－－＞ ダイレクト版サンプルプログラムのソースファイルおよび実行フ

ァイルを格納しているフォルダです。

Ｄ１７ＤＩＤＭＢ

－－＞ ダイレクト版（マルチデバイス用）サンプルプログラムのソース

ファイルおよび実行ファイルを格納しているフォルダです。

Ｄ１７ＲＣＳＶｍａｎｕ．ｐｄｆ ＤＡＣＳ－１７００－ＲＣＳＶ 取扱説明書

Ｄ２ＸＸＰＧ３０．ｐｄｆ ダイレクト版ドライバ関数マニュアル（英文）
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ＤＡＣＳ－１７００－ＲＣＳＶ 製品内容

製品の名称 ＵＳＢ接続ＲＣサーボ用モーションコントローラ

ＤＡＣＳ－１７００－ＲＣＳＶ

標準構成 ＤＡＣＳ－１７００－ＲＣＳＶ基板 １枚

デジタル入出力接続用ケーブル ＣＮ1(2)用 ３０ｃｍ ２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）

ＵＳＢケーブルは別売です。

製造販売 ダックス技研株式会社
〒709-1203 岡山県岡山市南区西紅陽台1-58-650

TEL 08636-2-0782 FAX 08636-2-0395

ホームページ http://www.dacs-giken.co.jp


