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は じ め に

弊社製品をお買い上げ頂きありがとうございます。
MotionProcessor は、2足歩行ロボットをはじめとしたアクチュエーターにサーボモーターを使用する
ロボットのためのモーションコントローラーです。
弊社KHR-1 用としてのアップグレードボードとしてはもちろん、自作その他の機体用としても、ご使用
いただけます。
使用するには、ハードウエアとしての取り扱いと同時に、ソフトウエアを使いこなす必要があります。
この説明書では、使用するに当たっての基本的な説明を中心に説明していますので良くご覧になってご使
用ください。

ハ ー ド ウ エ ア
仕 様
重量：24.2 ｇ　
寸法：45×66(mm)
定格電圧：直流6～7.4V
消費電流：約130mA
サーボ出力ポート：32 
 ( デジタル出力端子としても使用可能、電流は1ポート5mA以下で全ポートの合計が80mA以下）
アナログ入力：6ポート
デジタル入力：8ポート（ジャイロサポート3）
高速シリアルポート：1
低速シリアルポート：1（無線ユニット受信部接続用）

特 徴

ロボット用コントロールボードとして定評のある、(有 ) 姫路ソフトワークスとのコラボレーションモデル。
2つのCPUを搭載し、実績のある回路構成を小型軽量化に成功のうえ、改良を加えました。

●豊富な出力数（32ポート）に加え、多くの入力ポートを実装。 
これから必須となるジャイロなどのセンサー類の入力識別が可能。

●RCB-1 と同様な方法によるモーション作成や、RCB-1 で作成したデータのインポートも可能。

●ジャイロをはじめとするセンサー類を扱うために、強力なスクリプト機能を搭載しているので、単純な条件分岐だけでなく、
複雑な状態処理が可能。

●無線コントロールユニット対応。（※スクリプトによる定義が必要です。）

ご 注 意

このボードは、多様な動作設定などが可能ですが、その反面、使いこなすにはスクリプトの使用など
が要求されます。単純なモーションの実行だけを考えるとRCB-1でも同じことが出来てしまいます。
また、操作説明書などのご説明も、2足歩行ロボットの組立や動作についての予備知識があることを
前提にした部分もございます。そういった点をご了承のうえ、ご使用ください。
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電源スイッチ

リセットスイッチ
LED グリーン

LED レッド デジタル入力ポート

ディップスイッチ

受信機電源スイッチ

アナログ入力ポート

低速シリアル

高速シリアル端子

システム用

（受信機接続端子）

電源コネクタ

サーボ1

サーボ8

サーボ９

サーボ16

サーボ17

サーボ24

サーボ25
サーボ32

拡張用

デジタル入力ポート

GNDVDD 01234567

アナログ入力ポート

VDD

GND
0
1
2
3
4
5

BlackWhite

Red

Black White

Red

Black
Red
White

Black
Red
White

+（プラス） -（マイナス）

電源コネクタ

BlackWhite

Red
サーボ接続端子

Red

White
Black

:VCC
:GND
:Signal

BlackWhite

Red
高速シリアル＆低速シリアル

※各端子のグランド（GND）は共通です。（電源マイナスに接続）
※VCC端子は、電源＋端子と接続されています。（通常DC6V)
※ VDD端子は、昇圧回路と安定化回路により安定化された５V
の電源端子です。（電流容量は、少ないので注意が必要です。）

※デジタル入力または。パルス幅入力に使用されます。

1 2

各 部 名 称

※0,1,2 は、ジャイロ入力端子としても使用します。

ON

1 2 3 4

ディップスイッチ
１：常にOFF
２：シナリオ書込みの場合ON。それ以外OFF。
３：PCからコントロールの場合ON、それ以外OFF。
４：常にOFF
※ HeartToHeart2 を使用する場合は、3のみを ON
にします。

PCからコントロールする場合、電源を入れる
と LEDグリーンがゆっくり点滅します。
LEDレッドは、バッテリモニタが働くと点灯
します。バッテリモニタが働いた場合には、いっ
たん電源を切ってから、再投入しないと、LED
レッドの状態は、初期化されません。

電源スイッチは、制御部分への電源を切るだけです。
サーボや一部の端子は、切断されません。電源スイッ
チを切った状態でも電池を接続したままにした場合、
待機電流が流れています。使用しない場合には、必
ず電源コネクタを抜いてください。

ご注意
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このボードの動作設定などのコントロールを行なうために、パーソナルコンピューターを使用します。
●MicroSoftWindowsが動作するパーソナルコンピューター（2000、Xpを推奨します。）
 ※エミュレーター上などでの動作は保証できません。
●通信用としてRS-232ポート必須。
 ※ USBによる変換アダプターでもほとんどの場合使用可能ですが
 機器の相性などにより使用できない場合があります。USBによる変換アダプター
 を使用する場合には、ご自身の責任で使用してください。

必要なハードウエア

操 作 の 概 要
モーションプロセッサは、姫路ソフトワークスとのコラボレーションによって開発されたサーボモーターを使用する2足歩
行ロボットをはじめとする機器のためのモーションコントローラです。
ベースとなるのは、姫路ソフトワークスのHSWBシリーズにスクリプトチェイン用のボードを組み合わせたものになりま
すから、既存のユーザーの方は、理解が早いと思います。
しかし、RCB-1 ユーザーの方にとっては、モーション作成及び、ボードへの転送方法などが異なりますので、その点をま
ず理解していただく必要があります。

接 続 と 設 定
最低限の動作を行なうために接続が必要なのは、次の3つです。
１、電源端子：ニッカドなどの電源を接続します。付属の電源ケーブルのほか、KHR-1（RCB-1）用のニッカドがそのままご
使用いただけます。
２、サーボ端子：最大 32個の弊社サーボモーターを使用可能です。なお、本機の機能を十分に発揮するためには、弊社
RedVersion シリーズの使用を推奨します。
３、高速シリアル端子：パーソナルコンピュータのRS-232C端子と付属の「ICS-PC インターフェース2」で接続します。 
（なお、この際基板上のディップスイッチは3番のみONにしてください。）

※パソコンとの通信速度は、高速シリアル端子では標準で19200bps を使用します。しかし、後述する方法により、
9600bpsを使用することも可能です。ベースとなるHSWBシリーズとの互換性が必要な場合には、こちらで使用します。

ホームポジションとモーション作成

付属のアプリケーションをセットアップしたら、まず最初にホームポジションの作成を行ないます。
ホームポジションの作成に続いて、モーションの作成を行なうことが出来ますが、モーションを作成する上で大きく分けて
3つのレベルが用意されています。

１、モーション
一番基本的な、動作の作成方法です。教示機能を使用することも可能です。手軽に動作の生成が可能ですが、動的なジャ
イロなどの各種センサーの使用は出来ません。しかし、RCB-1 で使用していたモーションデータのインポートなども
可能ですから、手軽に動作させて見ることが可能です。

２、レベル２プログラム
定型的な条件分岐による、簡易プログラムを使用したモーションの動作生成が可能です。ジャイロや各種センサーも条
件付ながら使用することが可能です。

３、レベル3プログラム
動作すべてをスクリプト言語を使用した記述によって生成します。
しかしその一方で、これまで作成したモーションをインポートすることも可能です。細かい条件分岐や、センサー類を
多用した自律動作を行なわせることも可能です。

シナリオの作成とデータの転送
ボードと有線または、無線によるシリアル接続によりコントロールすることも可能ですが、自律動作や、弊社無線コン
トロールユニットにより動作させる場合には、ボード側に動作させるための情報を書き込む必要があります。
書き込むには、2つの手順を行ないます。
１、シナリオデータを書き込みデータにエクスポートして外部ファイルを作成します。
２、書込み専用プログラムを使用して、エクスポートしておいたデータをボードに書き込みます。

準 備 と 概 要
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使用するソフトウエアについて
モーション作成ソフトウエアとして、HeartToHeart2 を使用します。
このソフトウエアは、通常のアプリケーションと異なり、「４th Dimension」と呼ばれるデータベースアプリケーション上で動作し
ていますので、実行するためにまず、「4thDimension」を実行するためのランタイムライブラリと呼ばれる補助ファイルを用意す
る必要があります。ここでは「4thDimension」の実行環境の作り方から説明します。

1,「4thDimension」の環境を作成する。
付属のCD-ROMは5つのフォルダに分かれています。

４D

HtoH2

Manual

Adobe

Others

4thDimension のランタイムライブラリです。

モーション作成ソフトウエアHeartToHeart2 です。

PDFファイルのマニュアル類です。

PDFファイルの閲覧ソフトウエアです。

その他のファイル

CD-ROMから、お使いのパソコンのハードディスクに必要なファイルをコピーして使用します。
「４D」フォルダを開くと、「4D_Runtime.exe」のファイルがあります。
このファイルは自己解凍のファイルです。ダブルクリックで実行すると、解凍先のフォルダを指
定することができます。なお、実行した場合、御使用のパソコンの設定などによっては、セキュ
リティ警告のウインドウなどが表示される場合もありますが、「OK」を押してそのまま実行して
ください。

実行すると右のような、解凍先を指定するウインドウが表示されます。

Browse ボタンを押すことで、解凍先のフォルダの指定が可能です。

この際に、存在しないフォルダを指定すると、フォルダが作成されて

から、解凍が行われます。

ここでは、解凍先を「C:\MyRobot」にして例を進めます。

「Unzip」ボタンを押すと解凍が実行されます。

解凍を行うと、指定したMyRobot のフォルダが作成されて、その中に「4D Runtime」とい
うフォルダが作成されています。このフォルダの中にいくつかのファイルが格納されており、
これらのファイルにより「４thDimention」が実行されます。
※標準で「４D　Runtime」というフォルダが作成されますが、フォルダ名に「スペース」（空
白）を含んでいると、後で動作中に不具合が発生する場合があるようです。名前を変更して「４
D_Runtime」（空白を _に変更）や、「４DRuntime」（空白を削除）にしてください。

同様な理由で、作成するフォルダ名にも空白や日本語は使用しないようにしてください。
また、「マイ ドキュメント」等のフォルダ内へのコピーも避けてください。

（NGの例）c:\ マイ  ロボット　c:\ ソフトウエア　など

準 備 と 概 要

マイドキュメントに作成すると、空白を含んだフォルダ名を含んでしまいます。
C:\Documents and Settings\User_Name\My Documents\MyRobot
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準 備 と 概 要

２、HeartToHeart ２のファイルをコピーして実行する。

CD-ROMの中の「HtoH2] フォルダをお使いのハードディスク内にコピーします。

この例では、先ほど作成したMyRobot フォルダの中にコピーしています。

HtoH2フォルダの中には、右の4つのファイルを含

んでいます。

コピーしたファイルの中の「H2H2.4DB」をダブルクリックする
と左のようなウインドウが表示されます。このウインドウで「一覧
からプログラムを選択する」にチェックを入れて「OK」をクリッ
クします。

右のファイル指定のウインドウが開きますが、初めて使用す

る場合には、リスト中にはプログラムは表示されません。こ

こで、「参照」をクリックします。

ファイル指定のウインドウが開いたら、「４D_Runtime」フォ

ルダの中の「４DRuntime.exe」を選択してOKを押して

ください。

※ファイルの拡張子が表示されない場合には、ウインドウのフォルダ

オプションで設定を変更することで表示されます。
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ファイルを開く画面が表示されますので、ここで「新規」のボタ

ンを押してください。

なお、このウインドウで表示されるフォルダにデータファイルが

保存されることになりますので、通常は、先ほどのHtoH2フォ

ルダの指定になっていることを確認してください。

次にデータファイルが自動で入力されますから、「保存」

のボタンを押します。

データファイルが作成されて下記のようなウインドウが開

いたら、プログラムの実行がOKです。

ここで先ほどの「HtoH2] フォルダを見ると、新たに2つのファイルが作成されています。

また、関連付けが行なわれた４DBの拡張子のファイルのアイコンが変わっています。

次回からプログラムを実行する場合には、この4DBファイルをダブルクリックするだけでプログラムが起動します。
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ソ フ ト ウ エ ア の 使 い 方

モーションプロセッサー用のソフトウエアHeartToHeart2 を起動すると最初に
「メインメニュー」のウインドウが表示されます。
メインメニューからすべての操作を始めます。

ハ ー ド ウ エ ア の 接 続 と 設 定
HeartToHeart ２を使用する場合には、モーションプロセッサーとパソコンを接
続する必要があります。高速シリアル端子に ICS-PC インターフェース２を接続
します。

モーションプロセッサーのディップスイッチの3番のみをON
にして使用します。

最初にSetUpを開いて使用するシリアルポートを設定します。最初に使用する場合
には最低1回は確認してからウインドウを閉じてください。2つ以上のシリアルポー
トがある場合など、最低1回は開かないと使用するシリアルポートが確定しません。

下の「Host Control Software Update」で、
指定するファイルによって、シリアルポートの
通信方法が変更されます。
デフォルトでは、HtoH2 フォルダの「SCC.
mot」が読込まれています。読込むファイルに
「SCC96.mot」ファイルを指定することで通信
速度を9600bps にすることが可能です。
※実際に使用する場合には、ボード側にこのファ
イルを一度転送しておく必要があります。これ
を行わないと通信が出来ません。

コントロールの名称を指定します。

コントロールの表示・非表示設定。
コントロールの表示色設定。

コントロールの表示色を表示。

使用するシリアルポートの番号を指定。

コントロールのプロパティ設定 バッテリーモニタの設定

バッテリモニタの未使用・使用設定

バッテリモニタ設定電圧。

検出設定時間。

※バッテリーモニタの設定は、ポジションエディターのボードリンクがチェックされた
時に有効になります。
※設定電圧を設定時間以上下回ると、ボード上の赤い LEDが点灯し、サーボへのコン
トロールがOFFになります。
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ソ フ ト ウ エ ア の 使 い 方

ポジ シ ョ ン エ デ ィ タ ー

HeartToHeart2 を、もっとも直感的
に使ってみることができるのが「ポジ
ションエディター」です。
ポジションエディターを使用すること
で、基本となる「ホームポジション」
の作成をはじめ、モーションを構成す
る一つ一つのポジションを作成するこ
とが出来ます。
ポジションエディターでは、デフォル
トで24個のサーボコントロールが表
示されています。最大 32 個の表示
が可能ですが、この表示・非表示の切
り替えや表示する色の設定は、前述の
「Set Up」で行ないます。

ウインドウ内のボードリンク（BoardLink) にチェックを入れると左のような警告
が表示されます。
使用する場合には、最初に仮にでもホームポジションを設定する必要があります。
ホームポジションの設定後に各サーボコントロールを操作することにより対応す
るサーボを動作させることが可能になります。

セットされているホームポジション名の
情報を表示します。

サーボコントロールなどの配置位置の切り替えを行
います。配置を変更すると現在表示しているリスト
名に記憶されます。リストを切り替えると記憶され
ている配置が表示されます。

ポジションエディターの操作をすぐに
ボードに反映する場合にチェックを入れ
ておきます。

右のボードリンクを補助する機能です。
サーボコントロールなどの操作がすぐに
反映されますが、その反面、通信量が増
えるために動作が重くなることがありま
す。通常はOFFのままで良いでしょう。

ポジションエディターを終了します。

Teeching は教示機能を使用する場合にチェックを入
れます。（詳しくは教示機能の使用法をご覧ください）
同様に、T.trim も教示機能時に使用します。

ポジションリストを表示します。ポジションリストで
ホームポジションの指定や、ポジションの登録・呼び
出しを行います。

ボード上の現在の設定内容を読み出します。

ボードの状態を現在のホームポジションに戻します。
※使用すると、ポジションエディタの表示と食い違い
が発生しますので、「Read BOARD DATA」を押
してデータを一致させます。

現在のポジションエディタの表示データを基準
データにします。相対位置でポジションを記述し
てモーションを作成していく場合に使用します。

トラッキングの設定を行います。トラッキングとは、複数のサーボ
を同期して動作させることを意味します。リストに記憶させること
により、トラッキングの設定を切り替えて使用することも可能です。

レッドバージョンのサーボを使用している場合、サーボコントロールを
通常のPWM以外にサーボの設定切り替えや、教示機能の際に使用する
FREEの指定が可能になります。ゲインセットでは、その設定をまとめて
記憶させておいたり、呼び出してセットすることが可能です。

信号のモードを切り替えます。通
常の信号「PWM」の他に「FREE
,SET1,SET2,SET3,High,Low」
の設定が可能です。

スライダーです。「BoardLink」がチェックされてい
れば、ドラッグすることで、該当するチャンネルの
サーボを動作させることができます。

この部分をドラッグすることでコントロールの配置
を移動することが可能です。

サーボの位置を現在のホームポジ
ションに対しての相対位置で設
定・表示します。 サーボの位置を絶対数値（0～ 180）で設定・表示

します。

各コントロールのトラッキング量を設定します。
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ソ フ ト ウ エ ア の 使 い 方

ホー ム ポ ジ シ ョ ン を 設 定
このポジションエディターを使用する前提として、メインメニューの「Set Up」で使用するシリアルポートが設定されていることと
モーションプロセッサーのボードが正しく接続されていて電源が入っている必要があります。
また、使用する上で、「ホームポジション」の登録が必要ですから、この設定手順を説明します。

１・ポジションエディターを開きます。

２・各パレットを操作してすべてのサーボの値を90に設定します。

３、ポジションリストを開きます。

初期状態

ポジションリストの「ADD」ボタンを押して新
規にポジションを登録します。ボタンをクリック
すると下のようなウインドウが表示されます。
ポジション名は後でも変更することが可能ですが
ここでは、判り易くするために「初期状態」とし
ています。

４、登録ポジションにデータを上書きしてホームポジションとして登録します。
今登録した「初期状態」のポジションを選択して反転表示させます。「OVER WRITE」のボタン
を押すことで、現在、ポジションエディターに表示している。全てのコントロールの90のデータが、
反転表示しているポジションに上書きされます。

同様に選択して反転表示させた状
態で「Home SEL」を押すことでこのポジションがホームポジションとして登録されます。
ポジション名をダブルクリックすることで、各ポジションの絶対位置表示での一覧が表示
されます。
また、ポジションの名称をここで変更することができます。

ホームポジションとして登録することにより、ポジションエディタの表示が変
わります。サーボコントロールの相対表示が90から０に変わっています。

「POS LIST」のボタンを押すと、ポジションリ
ストのウインドウが開きます。

選択すると反転表示されます。
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※登録したポジションを「ホームポジション」など判り易い名称に変更します。
※これで次にパソコンと機体を接続して電源を入れてボードリンクにチェックを入れると、機体は今登録し
たホームポジションの格好に動きます。

このホームポジションの設定と同様な手順で、いろいろなポジションをポジションリストに登録して
おくことが可能です。ポジションリストに登録する場合に、教示機能を使用することも可能です。

５, ボードリンクをチェックして動作開始

「BOARD Link」にチェックを入れると、接続されたサーボが動作を始

めます。

※ボードリンクをチェックするとすぐにサーボが動作します。手を挟んだり周囲の物にぶつ
かったりしないように注意してください。
まだ、サーボの位置出しが済んでなく、最初から組立てる場合には、初期状態になるように
サーボホーンの取り付けを行なう必要があります。
※KHR-1 以外の場合や、改造機体の場合には、全体の動作範囲を考慮して初期状態の格好
を決定する必要があります。

これで、初期状態をホームポジションとして登録できました。この状態は接続したサーボの位置だしなどメンテナンス時に使用

すると便利ですが、本来のホームポジションとは異なります。改めてポジションを追加して動作の基本位置となる「ホームポジ

ション」を作成する必要があります。

６・各サーボコントロールを操作して希望のポジションにサーボを動作させる。

７・ポジションリストを開き、ポジションを新規登録して、ホームポジションとして再登録する。

８・ボードリンクを一旦きり、再度チェックを入れる。（このとき、新しいホームポジションがボード側に通知されます。）

この例は、実際にKHR-1 の 4軸オプション付の計21軸の機体のホー

ムポジションの設定を行った例です。各サーボコントロールも実際の配

置と比べた時に判りやすいように並べ替えています。
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５、教示をやめる場合には、ティーチングのチェックボックスを外します。また、各サーボのゲイン設定をPWMに戻すことで通常

のコントロールが出来る様になります。  

教 示 機 能 を 使 用 し た ポ ジ シ ョ ン の 作 成
コントロールするサーボにレッドバージョンを使用している場合には、ポジションキャプチャを使用した教示機能を使用するこ

とが出来ます。

教示機能とは
レッドバージョンが持つ機能のひとつであるポジションキャプチャーでは、通常の信号を受け取って指定された位置へサーボの出
力軸の位置を移動させる通常の動作以外に、特定のパルス信号の入力によりサーボの現在の出力軸の位置を制御側へ返すことが可
能になっています。教示機能では、このポジションキャプチャーを用いて、機体の各関節を手にとって動かして決めたポジション
を取り込むことにより、複雑な形状や数値の指定だけでは困難なポジションを簡単に作成することができます。

教示機能を使用する

１．ホームポジションの作成と同じ手順で、ソフトウエアを立ち上げ機体とパソコンを接続する。

動作させる手順は、常に同じです。ボードのディップスイッチの設定や、ソフトウエアでのホームポジションの設定がすでに
行われていることが前提となります。ホームポジションの設定などを行っていない場合には、まずホームポジションの設定を
行ってください。

２、ポジションエディターを開いて「BOARD Link」にチェックを入れる。

ホームポジションの設定などが正常に行われていれば、機体の各サーボは、ホームポジションの位置に移動します。ホームポ
ジションの設定がされていない場合には、警告のメッセージが表示されます。

３、教示を使用したいサーボコントロールのサーボゲインをPWMから、SET1～ 3ま

たは FREEのいずれかに変更する。

右の例では、SV1を PWMから FREEに変更しようとしています。

※ Free ではサーボが完全に脱力した状態で教示を行うことになります。これに対し、
SET1～ 3では、各サーボは完全に脱力しません。あらかじめ、サーボ単体ごとに設
定した設定値に基づいて動作しながら教示を行なうことになります。この場合、無理
に動かすとサーボ内のギヤやフレームを変形・破損することもあるので注意します。

４、ポジションエディターの「Teaching」をチェックすることでボード側の教示機能が

有効になります。この時、「FREE」に設定したサーボはフリーに動かすことができますか

ら、お好みの位置にサーボの出力軸の位置を移動してください。

足のサーボなどをフリーにすると機体は自立できません。機体を外部から支えて置くな

どの工夫する必要があります。 

位置を決定したら、「Read BOARD DATA」をクリックすることで、現在のサーボの

位置情報に基づいてポジションエディタ内の各サーボパレットの表示が更新されます。

※各サーボのゲイン設定の組み合わせは10パターンを記録することが出来ます。ゲインセットの項目で使用するパターンを選んでGainSetSVを
クリックすることで現在のゲインセットの組み合わせを記録することが出来ます。設定を読み出す場合はGainSetLDをクリックすることで表示さ
せた項目名に記録したゲインセットの組み合わせを読み込みます。

ソ フ ト ウ エ ア の 使 い 方

こうして作成したポジションエディターでのデータをポジションリストに保存したり、

後で述べるモーションの作成に利用します。
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ポ ジ シ ョ ン と モ ー シ ョ ン

HeartToHeat ２では、機体の動作を作成する場合の一つ一つの姿勢を「ポジション」と呼んでいます。
「ホームポジション」は、ポジションの中でも繰り返し使用することになる少し特殊なポジションです。
これに対して機体を実際に動作させる、たとえば、前へ歩行する場合には、歩行する一つ一つの動きを、アニメーションのように作
成してそれをつなげて動作させることで実現します。この連続した一連の動作を「モーション」と呼んでいます。
実際には、動きを実際のアニメーションのように細かく分割する必要はありません。一つ一つの姿勢をポジションとして登録するこ
とで、よく使用する姿勢であれば、ポジションリストから呼び出して使用できます。
また、ある程度の区切りの姿勢だけを作成することで、ポジションをつなげる間の動きは、アプリケーションと、ボードが補完します。

作 成 し た デ ー タ の 保 存 先 と 初 期 化
HeartToHeart2 では、ソフトエア上で作成したデータは基本的に、自動的に保存されます。
データは、プログラム本体のあるフォルダにある2つのファイルに保存されます。

この説明書どおりの手順ですと、「HtoH2」フォルダの中に上の6個のファイルが作成されています。
（シナリオのエクスポートを行った場合、これに加えて「CONTROL.mot」が作成されて 7 個のファイルがあります。） 
このファイルの中で、データファイルは、「H2H2. ４DD」、「H2H2. ４DR」の2つのファイルです。この2つのファイルを削除
すると、全ての設定やデータが初期状態に戻ります。
また、現在の設定やデータを変更しないで残したい場合には、この2つのファイルを別のフォルダにコピーすることで、可能です。

ス ク リ プ ト の 実 行 と ポ ジ シ ョ ン エ デ ィ タ ー
この説明書で後述する、レベル3プログラムを使用してスクリプトを実行した場合には、実行後に、ポジションエディターでボー
ド側の情報を更新しても、ゲイン設定（PWM、SET1,2,3..）などについては、画面上の表示とボード側の設定が一致しません。 
スクリプトを実行した後は、いったんポジションエディターを閉じて、ボード側の電源をいれなおし、再度ポジションエディター
を開いて「ボードリンク」を行うのが確実です。 
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ソ フ ト ウ エ ア の 使 い 方

モー シ ョ ン の 作 成
MotionProcessor を使用して実際に動作させる際に、もっとも簡単な方法は、MOTION（モーション）を作成して動作させる方
法です。モーションを作成するには、メインメニューからMOTIONをクリックしてモーションリストを開きます。さらに、ソフト
ウエア上ではRCB-1 で作成・使用したデータをインポートする機能が用意されていますので、まず、これでデータを作成して動作
させて見ましょう。

最初にモーションを開くとデータは空ですから、まずデータを作成するために「ADD」
をクリックします。「ADD」をクリックすると、新規モーションの登録確認が表示されて
OKをクリックすると登録するモーションの名称を指定するダイアログボックスが開きま
す。名称を変更する必要が無ければ、そのままOKを押します。モーションの名称を変更
する場合には、名称を変更してからOKを押します。（モーション名は後で変更すること
も可能です。）

最初はモーションデータがない状態ですから、この確認に

対しては、「キャンセル」を選択してください。
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リストに新しくモーションが追加されたと思います。しかし、このままでは、モーショ
ンの中身は何もありませんから、モーションを編集して中身を追加します。今追加
したモーションをクリックしてモーション名の行を反転表示させてください。さら
にこの状態で「EDIT MOTION」をクリックしてください。

選択して反転表示させる
モーション名を変更することができます。

モーションデータのウインドウが表示されます。まだ、モーションデータのウインドウは
内容が何も表示されていないはずです。ここに、データを追加することで動作させるため
のモーションを作成します。
ここで追加できるデータはポジションエディタで表示しているポジション , ゲインセット、
ホームポジションの3種類のデータです。

データの種類はRtype で表示・選択します。
POS （ポジション）：機体の姿勢を示すデータです。ADDはデータ挿入、上書きを行う場

合には、OvWr. を使用します。いずれも、現在表示しているポジションエディ
タの値が使用されます。（ポジションエディターが表示されていなければ、初期
値として全て０になります。）

GAIN( ゲイン）：値として1～ 7の値が有効です。（FREE,PWM,SET1,SET2,SET3,Lo
w,High に対応。）

HOME( ホーム）：現在設定されているホームポジションのデータです。

ダブルクリック

UpLIST： 表示しているデータを番号順に並び替えて表示します。
DownLIST：表示しているデータを番号の逆順に表示します。
BaseTime：ADD などで追加する際のポジションの持続時間を指定します。（リ

スト上では TIME で表示されます。）実際のモーションでは、この持
続時間で次のポジションへの補完が行われます。WAITTIME を指定
すると、これがこのポジション自体の持続時間になります。

ADD： 左のコンボボックスで指定した種類のデータ (POS,GAIN,HOME)
を追加します。

INS： 上のポジションのリスト上で選択表示しているポジションの下にデー
タを挿入します。

DEL： 上のポジションのリスト上で選択したデータを削除します。（複数選
択が可能です。）

OvWr.： 上のリスト上で指定したデータに上書きします。
COPY： 上のリストで選択したデータをコピーバッファに格納します。
Paste： ペースト（貼り付け）を行います。選択したデータがあればその下に

貼り付けます。（ペーストの前に行なった COPYのデータを貼り付け
ます。）

Rev.Paste：複数選択してコピーしたデータがある場合に、データの並びを逆順
に並び替えて貼り付けます。

RCB-1 IMPORT： RCB-1のモーションデータをインポートします。
IMPORT： EXPORT で保存したモーションのデータを取り込みます。
EXPORT： 表示しているモーションデータをファイルとして書き出します。
DATA SET：選択しているポジションデータをポジションエディタにセットします。

BoardLinkしている状態では、接続している機体側も動作します。

Exec： 現在表示しているモーションデータを実行します。機体が接続されていて
ボードリンクされている必要があります。

STOP： 実行しているモーションデータを停止します。
SAVE： 表示しているモーションデータを保存します。
CLOSE： モーションデータのウインドウを閉じます。
※モーションデータとして作成したデータを機体側単体で動作させるためには、シナ
リオデータとして、ファイルエクスポートして転送する必要があります。
※モーションでは、ジャイロなどセンサからのデータを入力して利用する動作はで
きません。センサー類からの情報を利用した動作をさせるためには、レベル2プロ
グラム又は、レベル 3プログラムを使用します。（弊社 KRG-2 ジャイロは、ボード
の機能に依存しませんので使用することが可能です。）

データを作成・変更した場合には、必ず「SAVE」を行なっ
て保存してください。そのまま終了すると変更を加えたデー
タは保存されません。
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ソ フ ト ウ エ ア の 使 い 方
レベ ル ２ プ ロ グ ラ ム の 使 用
レベル２プログラムでは、条件分岐など高度なモーションの実行が可能になります。
条件分岐とは、センサーなどの情報から得られた値（条件）によって、実行するモーションを切り替えることを言います。本来であれば、
スクリプト言語を使用したりしたプログラムに記述などが必要になりますが、プログラムの記述などを必要とせずに実行が可能なよう
になっています。 

メインメニューで「LEVEL 2 
Program」をクリックするとリ
ストウインドウが開きます。

LEVEL2 PROGRAMウインドウは、最初は空ですから、新規に追加するために「ADD」を
クリックします。確認ウインドウで「OK」さらに、登録名ウインドウで「OK」を押します。（登
録名は後でも変更することができます。）
新規に作成したプログラム名を選択して反転表示させてから、「PROGRAM EDIT」をクリッ
クすることで、プログラムの詳細ウインドウが開きます。
一番上にラベル名（START) が記入されているだけのプログラムが最初に登録されています。
この行をダブルクリックすることで編集ウインドウが開きます。

ダブルクリックで登録名の変更が可能。

クリックして選択

あらかじめ内容が無い1個のプログラムが登録されているのでダブルクリックで編集ウインドウが開く。

表示の並べ替え。

追加と削除

実行と停止 閉じる
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レ ベ ル ２ プ ロ グ ラ ム の 編 集
レベル 2プログラムでの、実際
の機体（ロボット）の動作には、
メインメニューの「MOTION」
で作成したモーションを使用し
ます。レベル2プログラムでは、
指定したモーション終了後の動作
設定や。動作中のジャイロ使用に
ついての設定を行うことで、全体
として一つの動作として完結させ
るようにします。

１、LINEと LABEL
レベル 2プログラムで、設定を行うそ
れぞれの行には、ラベルと呼ばれる名前
をつけておきます。それぞれの行を識別
して、条件分岐による実行指定などの場
合に使用します。

２、GYRO　SETUP
この行を実行中のジャイロの使用につ
いての設定を行います。

チェックを入れた番号のジャイロが有効になります。
下で設定してもここにチェックされていないと働きま
せん。
使用するジャイロ番号、ジャイロをかけるサーボ（チャ
ンネル番号）、ゲインを設定します。ゲインは、負の
数を指定することで、ジャイロが掛かる向きが逆（リ
バース）になります。機体の前後にかける場合など、
左右で逆にする必要がある場合に使用します。

Create でジャイロ設定が左のリストに追加されます。
Delete でリスト上の設定が削除されます。

ジャイロの設定は、プログラム画面で実行（EXECUTE）するとボード
側に転送されて、停止しても、その効果が残ります。効果を削除したい
場合には、設定のリストから削除するだけではなく、効果を設定したサー
ボの設定ゲインを0にして実行する必要があります。

３、MOTION PROGRAM

このプログラム行で使用するモーショ
ンデータの指定を行います。
指定するには、このウインドウを開いた
ままでメインメニューから「MOTION」
を開き、指定したいモーションを選択
した状態で、「L2PG DATASET」をク
リックします。

指定するモーションを選択した状
態にします。

CLEARを押すと、設定が消去されます。

４、Branch setup

条件分岐を行う先を指定します。LOOP＆ Branch LABEL で指定するのは、それぞれ
のプログラム行で指定したラベル名です。自分自身（現在実行中のラベル名）を指定する
ことも可能です。チェックボックスは、分岐した先の実行状態を指定します。
SUBCALL：プログラムで言うサブルーチンとして分岐先を呼び出します。分岐先は、

後で説明する「AFTER CONTROLL」で「RETURN」を指定しておく必要が
あります。サブルーチンとして呼び出しますから、分岐先を実行後は、このプロ
グラム行が再び呼び出されて実行されます。

JUMP：単純なジャンプとして分岐先を呼び出します。分岐先を実行後は、分岐先の指
定でその後の動作が決まります。

分岐する条件指定です。最初の「IF」がチェックされていると、この
条件設定が有効になります。チェックされていないと、無条件で上で
指定した分岐先へ実行が移されることになります。

最初の指定は、アナログポート又は、パルス入力ポートの指
定です。＜＞は、使用しない指定です。
ADIN ですと、アナログポート。PLIN だとパルス幅が条件指
定の対象になります。

対象となるポートの番号は、ドロップダウンリストで指定します。0～７が指定
できますが、ADIN の場合、実際に使用可能なのは、0～５の6個です。（これ
以外の数字を指定すると0に戻ります。）この番号は、アナログポート入力の端
子番号に対応します。
PLIN の場合は、0～７が指定可能で、デジタル入力ポートの番号に対応します。
比較演算子指定。条件指定するポートをどのように比較するかを指定します。
<：指定数値より小さい。（未満）<=：指定数値以下。=：指定数値と等しい
>：指定数値より大きい。=>: 指定数値以上　#：等しくない（不等号）を表します。
指定する数値は、アナログ入力の場合、0～255。デジタルポートの場合は、　
1～255（×10μ sec）で指定します。     
※デジタル入力の場合、ボードからの入力値0は、オーバーフロー又はポートが
使用できない場合を表しています。

SUBCALL、JUMPいずれにも、チェックを入れない場合に、この欄に数値を
入れると数値の回数だけこの行を繰り返します。

デジタル入力ポートの値による条件を指定します。それぞれの欄は、デジタル入
力の端子の番号に対応します。デジタルポートですから、値としては、L（LOW）
とH（High) の 2種類です。

４、AFTER CONTROL
現在の行を実行した後の処理
を指定します。  
WAIT：実行後の待ち時間を
秒単位で指定します。

RETURN：前述したように、SUBCALL で呼び出された側ではチェックを入れ
ておく必要があります。
END: この行でプログラムを終了する場合にチェックを入れます。
END CODE：プログラムを終了する場合の、終了コードを指定します。 
終了コードは、後で述べるシナリオなどで使用して、複数のプログラムを組み合
わせる場合に、制御の条件分岐のための値などに使用します。
なお、スクリプト上からは（N255 という変数名でアクセス可能です。



20

ソ フ ト ウ エ ア の 使 い 方
レベ ル ３ プ ロ グ ラ ム の 使 用
レベル3プログラムでは、スクリプトと呼ばれるプログラム言語を使用してMotionProcessor の全ての機能を使用することが可能になります。
例えば、レベル2プログラムでは、センサー類から入力される値により、実行するモーションを切り替える条件分岐が可能でしたが、モーションの終了後に判定しますから、
前進の歩行中に倒れた場合などでも、すぐに起き上がらないで、倒れた状態で前進のモーションは再生されて終了後に起き上がるという動作しかできませんでした。
これに対してレベル3プログラムでは、一つ一つのポジションの間に、条件分岐を入れることが可能ですから、倒れたらすぐに起き上がる動作や、ジャイロの効果を動作中に
切り替えて姿勢に応じた最適な効果を得るなどの細かな制御が可能になります。

レ ベ ル ３ プ ロ グ ラ ム を 開 く

メインメニューから、L3Programをクリックすると L3Programの編集画面が開きます。L3Programを使用するためには、スクリプト言語と呼ばれるプログラムを記述す
る必要がありますが、実際には新たにプログラムを書かなくともほとんどの部分をモーションからインポートすることで済ませることも可能です。 

新 規 に L 3 P r o g r a m を 登 録 す る 。
ウインドウ右側のリスト画面に L3Programのリストが表示されますが、最初は空ですので上のNewData をクリックして新しくプログラムを作成します。ここで
はプログラム名を”前進のテスト”としておきましょう。当然ながら、まだこのプログラムはなにも内容がありません

プ ロ グ ラ ム を 記 述 す る
プログラムを記述するためには、左側の編集画面にプログラムを読み込む必要があります。右の新しく作成したプログラム”前進のテスト”を選択して反転表示させ
た状態で、ウインドウ中央の”LOAD" ボタンをクリックします。プログラム自体は空ですから何も表示されませんが、ウインドウ上部のプログラム名の表示に名称
が表示されていると思います。

まず一番上に　:START　と記入します。最初に：（コロン）があるとその行は L2Programでも使用したラベルになります。ラベルはプログラムの区切りにつける、
行き先の掲示板のようなものです。レベル２プログラムで使用したラベルと同じです。プログラム上での場所を示すために使用することができます。
文字通りこれがプログラムのスタート位置になります。
それでは、それらしい文を書いて見ましょう。カーソル位置を今書いた：STARTの次の行に移動します。次に上の右側にHomeSet のボタンを押してください。カー
ソル位置にHomeSet(18,27,90,90,90,90,163,153,90,90,90,90,86,107,110,97,92,88,88,72,68,90,90,93,0,0,0,0,0,0,0,90) が表示されたと思い
ます。※実際の数値は現在設定している状況により異なります。 
これは、ホームポジションを指定するコマンドです。詳しいことはまた、コマンドそれぞれのリファレンスなどで述べますが、このコマンドを実行することでボード
のホームポジションが設定されました。次にカーソルをまた次の行に移動してHomePos　と記入します。このコマンドは、ボードの状態をいま設定したホームポジ
ションに移動します。これで現在表示されているのは、
 :START
 HomeSet(18,27,90,90,90,90,163,153,90,90,90,90,86,107,110,97,92,88,88,72,68,90,90,93,0,0,0,0,0,0,0,90)
 HomePos
 以上の3行になっていると思います。
この3行は、ホームポジションがすでに設定されている状態では、必ずしも必要が無いものですが、実際に動作中にホームポジションに戻す場合等にはそのまま使用
することもできるでしょう。ためしにこれを実行してみると機体がホームポジションになったと思います。

最 初 の プ ロ グ ラ ム

最初は、ホームポジションの設定を記述しましたが、次に前進動作をさせたいと思います。
通常、前進の動作をコマンドで1個ずつ記述していく必要がありますが、モーションで作成したデータがあれば、これをインポートして L3programに変換すること
が可能です。
MOTIONで前進動作がある場合には、
１、ウインドウ下のMOTION IMPORTをクリックします。
２、確認ウインドウが表示されてOKを押すと、モーションのリストが表示されます。
３、モーション一覧のなかで、取り込みたいモーションをダブルクリックするだけでモーションが取り込まれて
モーション一覧ウインドウは閉じます。
４、通常の手順で作成したモーションであれば、全ての動きは、MOVEコマンドでインポートされていると思います。
MOVEコマンド一つ一つが、モーションのポジションに相当します。
なお、一番最初の行には、；（セミコロン）を先頭にした取り込んだモーション名が表示されています。
最初にセミコロンがある行は、コメント行と言ってプログラム上は無視されます。プログラム上で、ラベルだけでは判りにくい注意点や変更点などを書いておくため
に使用します。ここでは、今取り込んだモーションにラベル名をつけておきましょう。
コメント行の下を一行あけてそこに　：FWD　と記入してください。

イ ン ポ ー ト し て 取 り 込 む 。
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これでプログラムとしては、ホームポジションを設定してから前進するという流れができました。
しかし、LEVEL2では、ジャイロを使用したはずですので、ジャイロを前進中に使用する設定が必要です。ジャイロの接続は、L2Programの場合と同じとしています。ジャ
ロのための記述を以下のように先ほど追加したラベル：FWDの下にさらに追加します。
   GYRORESET(0)
   GYROSWITCH(1,0,0)
   GYROADJUST(0,22,1)
   GYROADJUST(0,16,-1)
この 4行です。ではそれぞれの行について説明しましょう。
最初のGYRORESET(0) は、ジャイロの初期化です。
次のGYROSWITCH（1,0,0）は、括弧内の数値がそれぞれ3系統のジャイロに対応しており、0を指定すると未使用。1を指定すると使用を表します。この例では、0番のジャ
イロを使用に設定しています。
GYROADJUST（0,22,1）とGYROADJUST（0,16,-1）の 2行は、ジャイロを使用するサーボの指定です。
カッコ内は、ジャイロの番号、サーボの番号、ゲイン指定です。例では、0番のジャイロを22番のサーボにゲイン1、同じく16番にゲイン-1で使用するように設定しています。
この設定を見れば判ると思いますが、プログラムの場所によって、ジャイロを使用しない場合には、ジャイロを使用しない設定を書き込むことが必要です。
  
これでジャイロ使用して前進するプログラムができたように見えますが、最後に直立の状態でプログラムが終わっています。
そこで、前進動作の一番最後に次の一行を付け加えます。
  JUMP（FWD）
FWDは前進動作の一番最初に書いたラベル名です。つまり、ここでまた一番最初に戻ることを指定しています。
この指定により、前進動作を無限に繰り返すプログラムになりました。
こうして作成したプログラムの例が下のリストです。
※この前進モーションはKHR-1（RCB-1）のサンプルモーションをインポートして作成したモーションからさらにインポートしたものです。

イ ン ポ ー ト し た プ ロ グ ラ ム（ モ ー シ ョ ン ） に 追 加 設 定 を す る 。

:START
HomeSet(18,27,90,90,90,90,163,153,90,90,90,90,86,107,110,97,92,88,88,72,68,90,90,93,0,0,0,0,0,0,0,90)
HomePos
:FWD
GYRORESET(0)
GYROSWITCH(1,0,0)
GYROADJUST(0,22,1)
GYROADJUST(0,16,-1)

MOVE(5,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-1,-35,-52,21,1,0,1,35,52,-21,-1,0,0,0,0,0,0,0,0,0,120,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,-30,-5,5,0,0,0,0,-12,-35,-52,21,13,0,-11,37,53,-21,11,0,0,0,0,0,0,0,0,0,120,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,-30,-5,5,0,0,0,0,-11,-75,-105,50,13,0,-8,40,60,-27,10,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,0,-45,5,0,0,0,0,-8,-60,-45,-5,8,0,-5,34,58,-28,6,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,30,-45,5,0,0,0,0,3,-44,-60,20,-3,0,5,4,49,-46,-5,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,30,-5,5,0,0,0,0,4,-40,-60,27,-7,0,8,75,105,-50,-8,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
MOVE(45,-4,0,0,0,30,-5,5,0,0,0,0,5,-34,-58,28,-6,0,8,56,45,5,-8,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
MOVE(45,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-5,-4,-49,46,5,0,-3,44,60,-20,3,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,-30,-5,5,0,0,0,0,-8,-75,-105,50,8,0,-4,40,60,-27,7,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,0,-45,5,0,0,0,0,-8,-60,-45,-5,8,0,-5,34,58,-28,6,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,30,-45,5,0,0,0,0,3,-44,-60,20,-3,0,5,4,49,-46,-5,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,30,-5,5,0,0,0,0,4,-40,-60,27,-7,0,8,75,105,-50,-8,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
MOVE(45,-4,0,0,0,30,-5,5,0,0,0,0,5,-34,-58,28,-6,0,8,56,45,5,-8,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
MOVE(45,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-5,-4,-49,46,5,0,-3,44,60,-20,3,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,-30,-5,5,0,0,0,0,-8,-75,-105,50,8,0,-4,40,60,-27,7,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-11,-45,-60,18,10,0,-8,37,53,-21,9,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
MOVE(5,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-1,-35,-52,21,1,0,1,35,52,-21,-1,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
JUMP(FWD)

この例では、単純な動作の例ですが、MOVEコマンドの間に、外部センサーからの入力により、姿勢（仰向けに倒れているか、うつ伏せに倒れているか）を判定して
起き上がりのモーションをサブルーチンとして呼び出すように追加すれば、倒れても自動で起き上がり、前進し続けるプログラムに発展させることも可能です。
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ボ ー ド に 転 送 し て 実 行 さ せ る 。
これまでのモーションや、プログラムでは、パソコンとモーションプロセッサーは ICS-PCインターフェース2を介してRS-232Cで接続されていました。
つまり、全ての動作のデータはパソコン側にあり、そのデータをボード側に転送することで実行させていたのです。
本来の動作をさせるためには、作成したデータをボード側に転送して、無線ユニットなどでコマンドを送って実行させるなどの方法をとる必要があります。
ここでは、その手始めとして、ボード側に転送したデータで、スタンドアロンで実行する手順を説明します。
全体の手順は以下のようになります。

１、モーションや、プログラムをシナリオとして登録する。
２、シナリオデータをボードに転送するためのファイル形式にエクスポートする。
３、外部プログラムを使用して、データをボードに転送する。
４、ボード単体で動作させてみる。

シ ナ リ オ を 作 成 す る 。
メインメニューから「Sceario Editor」をクリックするとシナリオエディターが開きます。

新しくシナリオを作成するために、シナリオエディターの
「NewScenario] をクリックします。確認のウインドウとシナ
リオ名のウインドウはそれぞれ「OK」を押します。
リスト上に新しくシナリオが表示されたと思います。
このままでは、中身が空ですから内容を追加するために
「＜＜SET Scenario」をクリックしてシナリオを呼び出します。

追加したシナリオを選択します。

ここにシナリオの内容（モーション
やプログラム）が表示されます。）

シナリオにモーションやプログラムを追加する。
画面の左側にモーションやプログラムのリストが表示されますか
ら、追加したい項目を選択して、「Motion Program setup」を
クリックすると、シナリオの内容表示に選択したモーションやシ
ナリオが追加されます。

シナリオに登録できるモーションやプログラムは、ボード側の
メモリが許す限り登録することが可能です。ボード側で自動実
行させた場合、リストの順に実行されることになります。
外部から無線などでコントロールする場合の一つの方法とし
て、この画面の「Branch condition List」を使用します。
ここでは、プログラムの戻り値変数（N255の値により、実行
するシナリオ内のモーションやプログラムへの条件分岐を定義
することができますので、メインとなるプログラムで、受信機
の信号を戻り値変数として返して、その結果で、実行を制御す
る方法を取ることが可能です。

ソ フ ト ウ エ ア の 使 い 方
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シ ナ リ オ を 外 部 プ ロ グ ラ ム へ エ ク ス ポ ー ト す る 。
作成したシナリオをボードに転送するためには、まず転送可能な、ファイルへシナリオをエクスポートする必要があります。
エクスポートを行うためには、メインメニューから、「ScenarioExport」をクリックします。

エクスポートするファイルを選択します。

エクスポートするシナリオを選択して、「Scenario　data　
output」をクリックします。
確認ウインドウが表示されて「OK」を押すと、別ウインドウでエ
クスポートの状況が表示されて、終了すると再び確認ウインドウが
表示されます。

エクスポートが完了すると、HtoH2フォルダの中に、CONTROL.mot ファイルが作成されます。
このファイルを別の転送ソフトウエアを使用して、MotionProcessor に転送します。
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外 部 転 送 プ ロ グ ラ ム の 使 用

シナリオエクスポートで作成した「CONTROL.mot」ファイルをボード側に転送するためには、専用の転送プログラムを使用
します。このプログラムも、CD-ROMの「Others」フォルダに収録されています。
このプログラムを使用するためには、お使いのパソコンのハードディスクにコピーして使用します。

１、CD-ROMに内容を確認します。

２、Others フォルダを開きます。
Others フォルダの中には、FlashSta.exe というファイルが1個だけあります。
これがプログラム本体です。

３、ファイルをハードディスクにコピーします。
コピーする先は、ご自由に決めてかまいませんが、ここでは、C:\MyRobot の中に新しく「Flash」という名称のフォルダを
作成してから、その中にコピーします。

これで転送プログラムの使用準備ができましたので、実際にファイルを転送します。

転送を行う際には、いったんモーションプロセッサーの電源を切って、書込みモードへディップスイッチの設

定を切り替えて起動する必要があります。

ファイル転送の準備

ファイルを転送するためには、ボード上のディップスイッチの2番のみ
をONにします。
スイッチを変更したら、ボードの電源を入れます。

※この状態でスイッチを入れた場合、ボード上のサーボなどは接続されていても動作しません。
ただし、ボード上の端子類には、電源が出力されています。不用意にショートなどをさせる
と破損、故障の原因となりますので注意してください。

ファイルを転送する際の、PCとボードの接続は、特に変更する必要はありません。ポジションエディタでボード側を動作さ
せていた場合と同じ接続でOKです。
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ファイル転送を行う
１、ハードディスク内にコピーした FlashSta.exe を起動します。

２、最初に右のようなウインドウが表示されます。
このウインドウは特に切り替える必要はありません。
ただし、RS-232Cのポート番号は、使用しているパソコンの設定に合わせます。
確認・設定を行ったら、「OK」をクリックします。

このプログラムもボードとRS-232Cで通信します。HeartToHeart ２など他のRS-232Cを使
用するアプリケーションが起動していると、警告メッセージなどが表示されたり、起動そのものが
うまくいかなかったりします。あらかじめ、他のアプリケーションは終了しておいてください。

３、ID Check のウインドウが表示されます。

MCU　Type は、M16C/20 62を指定します。
ファイルの指定を行うと、下のような警告が表示されます。

ファイル参照のダイアログが開きますから、書き込
むファイル（CONTROL.MOT）を指定します。

「OK」を押すとダイアログが閉じますので、
ウインドウの IDの欄に、左の下の例のよう
に、全て「００」を記入してウインドウの
「OK」をクリックしてください。

M16C Flash Start のウインドウが表示されます。
このウインドウで、E.P.R をクリックしてください。
このボタンは、接続したボード上のプログラムの消去と、書き込みと読み出しチェッ
クを連続して行います。このボタンをクリックしたら、書込みのダイアログが表示
されます。
作業が終了するまで、ボードとの接続を外したり、電源を切ったりしないでください。

E.P.R を押す前に、Setting のボタンをクリックすると書込みのための通信スピー
ドを変更することができます。ただし、全てのスピードが使用できるわけではありま
せん。通常であれば、「57600」を指定してください。
※環境により、これ以下のスピードでないと書込みがうまくいかない場合があります。
その際は、設定を変更して再度書込みを行ってください。

ファイルの転送が終了したら、EXIT をクリックしてプログラムを終了します。

４、動作の確認
ファイルと転送したボードの動作確認を行う場合には、ボードの電源を切ってか
ら、ボード上のディップスイッチを全てOFFにしてください。この状態で、ボー
ドの電源を入れると、先ほど転送したシナリオのデータに基づいて動作を自動で
開始します。
※実際の動作は、作成したシナリオの内容に依存します。シナリオが、はっきりとした動作を伴わな
いものである場合（接続したセンサーの値判別のみなど）には、必ずしも動作を確認できない場合が
ありますのでご注意ください。
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デ ー タ チ ェ ッ ク を 使 う
デー タ チ ェ ッ ク ウ イ ン ド ウ を 開 く

メインメニューから「DATA CHECK」をクリックすることでいろいろなデータ確認用のウインドウが開きます。
アナログポートやデジタルポート（パルス入力ポート）など各種入力端子や、各種変数の状態を確認することができます。
このウインドウで作業を行うためには、ポジションエディターの「BOARD Link」がチェックされている必要があります。

入 力 ポ ー ト の 監 視 。
デジタル入力ポート（パルス入力）、アナログ入力ポートの状態を確認します。
確認したいポートのチェックを入れると、リアルタイムで状態を表示します。
デジタル入力ポートは、H（High) または L（Low) で表示されます。
アナログ入力ポートは、0～255（8ビット）での表示です。
パルス入力はハードウエア上では、デジタル入力ポートと同じですが、入力され
たパルス幅を測定しています。表示０は、オーバーフローか入力なしを表しており、
パルス幅は、1～255（×10μ sec）で表示します。

サ ー ボ 接 続 端 子 の 監 視

下の「SERVO　LINK」をクリックすると
サーボの接続端子の信号を表示します。
これは、ポジションエディターの絶対表示の
数値と一致します。

固 定 変 数 の 確 認
固定変数とはスクリプト（レベル 3プログラ
ム９上で扱う変数です。下の「VARIABLE 
LINK」をクリックすると値が更新されます。

V００からV１１：　通常の２バイト変数として使用できます。
V１２とV１３：通常の変数の他、低速シリアル通信機からの受信データが格納されます。（リアルタイム更新）
V１４からV２２：通常の２バイト変数として使用できます。
V２３：ジャイロ２の計測パルス幅が２マイクロ秒の分解能で格納されます。
V２４：ジャイロ０の計測パルス幅が２マイクロ秒の分解能で格納されます。
V２５：ジャイロ１の計測パルス幅が２マイクロ秒の分解能で格納されます。

（N255:L3PROGRAMで使用する戻り値（終了コード）格納の変数です。

※変数の詳しい使用方法はスクリプトコマンドのついて
の説明をご覧ください。
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配 列 変 数 の 確 認

（Ｎ０から（Ｎ３１　通常の配列変数の他、変数対象のキャプチャーを実行した場合、SV
０１からSV３２までの内、キャプチャ対象のサーボの値が配列変数に格納されます。

（Ｎ３２から（N２５２　通常の配列変数に使用できます。
（Ｎ２５３　５ミリ秒毎に１カウントアップされるタイマーです。
（Ｎ２５４　５ミリ秒毎に１カウントアップされるタイマーです。
（Ｎ２５５　スクリプトプログラムの終了コードを格納する変数として使用します。

「ARRAY LINK」をクリックすることで、配列変数と言う変数の値の表示を更新します。

ジ ャ イ ロ の 動 作 確 認
ジャイロの動作を確認することができます。
信号源となるジャイロと効果を加えるサーボの番号、さらにジャイロゲインを指定して、「Gyro Set」のボ
タンをクリックします。
これで設定されましたから、最後に確認を行うジャイロ番号のGyro Setup にチェックを入れることで、実
際に動作を確認することができます。

ジャイロの番号 サーボの番号

ゲイン 効果 ※一度設定を行うと設定が記憶されるため、確認が終わったらゲインを０にして、再度「GyroSet」のボタ
ンをクリックして再設定しておいてください。

ジャイロの接続例

弊社「KRG-2」では、本来、サーボの出力端子とサーボの間に入れるだけで、ジャイロ効果を得られるよ
うになっていますが、モーションプロセッサーの場合には、ジャイロのサーボ信号入力端子に、モーショ
ンプロセッサーの空いているサーボ端子の信号を90にして加えて、レベル2プログラムやレベル3プロ
グラムでジャイロの効果を制御したほうが、さまざまな応用ができます。
例えば、複数のサーボに効果を加えることなどが可能です。

配列変数や、固定変数の詳しい使用方法については、レベル3プログラムのスクリプトの記述を理解
する必要があります。少し難しい内容になりますが、スクリプトを記述することで、これまでモーショ
ン作成だけでは不可能だった動作の生成が可能です。
また、スクリプトによる動作はモーションプロセッサーのメモリ消費量も少なくて済みますのでモー
ション作成だけで動作させる場合に比べて、多くの動作を記憶させることが可能です。
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キ ー コ ン ト ロ ー ル の 設 定 を 行 う 。

キ ー コ ン ト ロ ー ル を 使 う

キーコントロールとは、ショートカットキーで、モーションやスクリプトの再生を行うための設定です。
この画面でモーションやレベル2又はレベル3プログラム、設定するキーを指定してProgramSetup をクリッ
クすることで、その設定を行うことができます。
指定を消去する場合には、消去したい設定（右側のリスト）を選択して「CLEAR」のボタンをクリックします。
KEY CONTROLのボタンをクリックするとキーが表示される下記のウインドウが表示されます。
この画面で該当するキーをクリックまたは、キーボードを操作することで、設定したモーションやプログラムを動
作させることが可能です。
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モーションプロセッサーでは、無線コントロールユニットの受信機を接続する端子を持っています。ここに受信機KRR-1 を
接続することで、使用することが可能です。

;V12 FIRST BYTE V13 SECOND BYTE
;INITIALYZE
V12 = 0
V13 = 0
;
;TAIKI
;
:MAIN
JUMPIF(V13,=,0,MAIN)

V11＝ V12
(N255 = V13

exit

受信ユニットの信号を受信する

まず、右のようなレベル3プログラムを書きます。
たとえばこの名称をMAINとします。

非常に簡単なスクリプトです。
最初の2行はコメント行ですから、直接の動作には関係しません。
次のV12と V13の変数に０を代入して初期化します。
次にV13の値が0の間は、MAINにジャンプするという
ループ処理を記述します。
つまり、受信機からの信号が０の間は、コマンドが無いことになり、この確認を繰
り返します。なお、その間にもV12、V13への受信機信号の入力はリアルタイム
で行なわれます。
もし、V13が０で無い場合にはループを終了して、次の行に処理が移ります。

V11の変数にV12を代入して、（N255という戻り値用変数にV13の値を代入
して、このスクリプト終了（EXIT) します。

このスクリプト以外に実際の動作させるスクリプトやモーションを用意します。

シナリオで条件分岐を利用する

右のシナリオでは、先ほどのMAIN のレベル 3プログラムの以外に、
HIDARI とMIGI と言うレベル3プログラムを用意しています。
MAIN の Branch Condition List を見ると、3つの分岐先を記述して
います。
ここで、分岐の判断材料となるのは、先ほどの戻り値変数（N255です。
この値が49の時にBr.ID が２ですから、2番目の、HIDARI という動
作を実行します。実行後は、また、MAINに戻ります。
値が50の時には、3番目のMIGI を実行します。
最後の分岐先０はプログラムの終了を表しますから、このシナリオはこ
こで終了となります。

この分岐の例では、受信機からの2バイトの信号のうち、1バイトしか
利用していません。2バイトとも使用する場合には、MAINで代入した
V11を分岐先のスクリプトでさらに条件分岐を行う必要があります。

無線コントロールユニットの送信機側は、パソコン上でソフトウエア「RCBコマンダー」を使用
して信号を発生するようになっています。その際、ボタンとして、左のような、ゲームパッドを連
想するキー配置を想定しています。（仮想キーパッド）
下の表は、このキーで信号を送った場合の、KRR-1 から出力される信号の一覧です。
S1、S2、S3、S4の状態が1バイト目＝変数V12の値となり、下の4個のキーによる値が2
バイト目＝変数V13の値となっています。

キー V13 キー V12
↑ 1 S1 244
→ 4 S2 248
↓ 2 S3 241
← 8 S4 242
△ 16 なし 240
○ 64

32
□ 128
なし 0

※同じ変数のボタン同士を同時に押した場合、値は、加
算した値になります。

無線コントロールユニットの使用
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●HSWBのサーボ番号は０から３１、MotionProcessor の場合は１から３２の表記になっている。
●HSWBに搭載されている出力ポートがMotionProcessor には搭載されていない。（MotionProcessor では、サーボの接続
端子でHと Lの出力が可能になっています。）
●HSWBとPC間は9600bpsなのに対し、MotionProcessorは19200bpsで接続されている。(※MotionProcessorでも、
9600ｂｐｓを使用することは可能です。）
●バッテリモニタが搭載されており、電源電圧の低下に対しての対応が可能。
●HSWBのスクリプトがそのまま使用できる。（※サーボ番号は自動的に置き換えられます。 ）
●低速シリアル通信回路が搭載されＫＲＲ－１が直結できる。
●ジャイロセンサーが３軸対応。（HSWBは2軸）
●スクリプトサイズが６１００バイトから６８００バイトに拡張されている。
●スクリプトのマルチタスク実行が可能になっている。（マルチタスク用の各種コマンドが搭載されている。）

姫路ソフトワークスHSWB02シリーズからの置き換え

シ リ ア ル ポ ー ト の 通 信 速 度 変 更 。
上の記述にあるように、ベースとなったHSWB02は、通信速度を9600bps としていましたが、モーションプロセッサーは19200bps を採用しています。
速度が上がっているため、レスポンスは向上するのですがその反面、互換性という点では、不便な場合があります。
こういったことを考慮して、モーションプロセッサーでも9600bps を使用する方法を用意しています。
この手順では、いったんモーションプロセッサー側に転送したシナリオを削除することになります。また、転送用のCONTROL.mot ファイルは、通信速度で異なります。
19200bps の設定で作成したCONTROL.mot は、9600bps の環境下では、使用できませんので注意してください。

１ 、 ボ ー ド 側 の 通 信 速 度 設 定 を 変 更 す る 。

ボード側の設定を変更するためには、シナリオエクスポートファイルの転送と同じ手順で行います。（FlashSta.exe を使用します。）
ただし、シナリオエクスポートしたファイル名は、CONTROL.mot でしたが、このファイル指定をHtoH2フォルダの「SCC96.mot」を指定してください。
逆に、通信速度の指定を19200bps にする場合には、「scc.mot」を転送します。

※転送時に指定する IDは、全て「00」を指定してください。

２ 、 ソ フ ト ウ エ ア 側 の 通 信 設 定 を 変 更 す る 。

SCC96.mot を指定します。

メインメニューから、「SETUP」を開きます。
下のボーレートは標準で、19200bps になっています。
「HOST Control Software Update」をクリックしてファイル選択します。
ここで指定するファイルは、SCC96．mot です。
これで、「SETUP」のウインドウのボーレート表示が、9600bps になり
ました。
これで、モーションプロセッサーとパソコンとの通信速度が変更完了です。
なお、シナリオを再度転送する場合には、シナリオエクスポートを再度行っ
てCONTROL.mot を更新してから行ってください。

※通信速度を元に戻す（19200bps）には、ボードへ転送するファイル
と、このUpdate でソフトウエア側で指定するファイルを、「SCC.mot」
を指定して同様の手順を行ってください。

互 換 性 に つ い て
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ス ク リ プ ト コ マ ン ド 一 覧

機能名称 HSWBコマンド MOTION　PROCESSOR

1 サブタスク起動ポイント設定 ー TaskSet( ラベル )

2 サブタスク動作制御 ー TaskCall( スイッチ )

3 プログラム実行終了 E Exit

4 サーボモータの動作下限設定 ー
Limiter( スイッチ , サーボ1,…, サーボ32)

5 サーボモータの動作上限設定 ー

6 ホームポジション基準相対移動 ー
Move( サーボ1,…, サーボ32,速度 ,ブレーキ ,カーブ )

7 ホームポジション基準相対移動２ ー

8 ホームポジション基準相対移動３ ー Move( 指定の変数配列 , 速度 , ブレーキ , カーブ )

9 サーボモータ位置絶対指定 Assnnn MoveAbs( サーボ番号 , 設定角度 )

10 サーボモータ位置相対指定 Mssnn MoveR( サーボ番号 , 移動量 )
11 ホームポジション復帰 P HomePos

12 スクリプト上でのホームポジション設定 #HOMEPOS nnn nnn・・nnn HomeSet( サーボ1,…, サーボ32)

13 スクリプト上でのゆっくりホームポジション復帰 #RETHOME speed blk btype HomeMove( スピード , ブレーキ , カーブ )

14 サーボモータオフセット設定 #SETOFFSET Vnn Snn
Offset( サーボ番号 , 固定変数 )

15 サーボモータオフセット初期化 #OFSCLR

16 自動補完数値設定 #AS Snn dist nnn
AutoSet( サーボ番号 , 相対角度 )

17 固定変数による自動補完値設定 #AVS Snn Vmm

18 自動補完動作開始 #AM speed blk btype
AutoMove( 動作速度 , ブレーキ , カーブ )

19 変数対応自動補完動作開始 #AMV vn vm btype

20 自動補完動作監視 #AMSTATSU vn 変数 = AutoStatus

21 自動補完動作強制停止 #AMBLK AutoStop

22 ポジションキャプチャ #REDSCAN n1 n2 RedScan( 取得値の保存方法 , スキャン方法 )

23 連続キャプチャ周期設定 #TCYCLE tn RedCycle( 連続キャプチャの速度 )
24 教示補正値設定 #REDOFST Oss・・・・ss RedAdjust( サーボ1,…, サーボ32)

25 ゲイン設定 #REDGSET SVn Gc RedGainSet( サーボ番号 , ゲイン設定値 )

26 ジャイロ＆モータ関係設定 #GYTBL Gn SVn Gs GyroAdjust( ジャイロ番号 , サーボ番号 , 補正値 )

27 ジャイロ入力初期化コマンド #GYINIT Cn GyroReset( 初期化方法の番号 )

28 ジャイロ機能制御 #GYCTR Cn GyroSwitch( ジャイロ１, ジャイロ２, ジャイロ３)

29 ジャイロモード設定 #GYMODE Gn Gs・・・・ GyroMode( ジャイロ番号 , サーボ1,…, サーボ32)

30 ラベル指定 :xxxxx : ラベル

31 無条件分岐 J_xxxxx Jump( ラベル )

32 条件判定分岐 #IF item1 item2 label1 label2 
label3 JumpIf( 比較元１, 比各演算子 , 比較元２, ラベル )

33 サブルーチンコール #JSUB label Call( ラベル )
34 サブルーチンリターン #RET Return
35 待機 Wnnn Wait( カウント値 )
36 ラジコン受信機パルス幅測定 #PM ch Vn 変数 = InputPWM( 入力ポート )
37 デジタル入力変数格納 #INDV vnn 変数 = InputD
38 アナログデジタル変換入力変数格納 #INDA ch vnn 変数 = InputADC( ポート番号 )

39 乱数値設定 #RAND Vnn 変数 = Random

40 四則演算 #LET item1 item2 op1 op2 
item3 答えの変数 = 計算式

41 タイマー変数 ー タイマーのセット タイマー変数 = カウント値
タイマーの取得  変数 = タイマー変数

42 バッテリーモニタ ー LowBatt( スイッチ , 検出電圧 , 検出時間 )
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ス ク リ プ ト を 使 う
スクリプトとは 

コンピューターに対する一連の命令などを記述したものを意味します。 
大きな意味では、プログラムと言うこともできますが、スクリプトの場合には、記述の方法が簡単で、限定された処理を示す場合が多い様です。 
モーションプロセッサーでは、レベル３プログラムを使いこなすことで、本来のパフォーマンスを発揮すると言えます、また、このレベル3プログラムを使いこなす上では、
スクリプトの理解が不可欠です。 
しかし、全てのコマンドの意味や使い方を丸暗記する必要はありません。最初は、動作しているモーションをインポートして、生成されたスクリプトを見ることで使い方を
具体的に理解することも出来ますから、ぜひ、スクリプトを使いこなして、より高度な動作を作成してください。

スクリプトを構成する要素 
スクリプトを記述するには、多少のプログラミング言語の経験があれば簡単ですが、そういった経験がなくとも記述することは可能です。 
最終的には、モーションを作るわけですから、最初は、レベル3プログラムを使用するのではなくMOTIONを使用して作成します。次の作成したモーションをレベル3プ
ログラムにインポートします。レベル3プログラムで、インポートしたモーションに手を加えることによりスクリプト作成では難しい動作の作成も簡単に行なえます。ジャ
イロやセンサー類のプログラムを加えることにより、高度な動作に仕上げることが出来ます。 
スクリプトを記述する場合には、一部に例外がありますが、原則的に半角の英数字及び記号を使用します。全角での記述はスクリプトとして実行されません。 また、
必ず1行に1個の制御文、コマンドを記入します。逆に表示上1行に収まらないコマンドが合った場合でも改行を入れてはいけません。 
改行を入れることで次のコマンドや制御文に移ったと判断されてしまいます。

EXIT で終わる。 
すべてのスクリプトの一番最後には、必ず「EXIT」と言う記述が必要です。「EXIT」はスクリプトの終了を示します。

大文字と小文字 
この説明書では、スクリプトの記述を大文字と小文字を混ぜて記述していますが、スクリプトが実行する場合その区分をしません。大文字のみや小文字のみで書いても、正
常に動作します。

メモを記述するコメント行 
スクリプトでは、短いものでは全体がすぐに見えますから、どこでどういった処理を行なうかを後でみても理解することは難しいことではありません。しかし、複雑なもの
になると、後で見て理解することが難しくなります。こういったときにコメント行と呼ばれる実際のスクリプトの処理に関係しない文を書いておくと判りやすくなります。
コメント行は半角の；（セミコロン）に続けて記入します。

変数で、さまざまな数字を表します。 
変数というのは、数学などで出てきた　a=b+1などの式の文字の部分です。この式では、aであらわされる数字は、bで表される数字に1を足したものだと言う意味です。
別の言い方をすると aに b+1の結果を代入したと言うことも出来ます。 
 
実際には、変数を使うことでより柔軟な動作の作成が可能になります。たとえば、2足歩行ロボットの転倒を検出するセンサーの使用を仮定します。このセンサーは、機体が立っ
ている場合には、100の値を出力して、前に倒れたときには 50以下の数字、仰向けに倒れた場合には、150以上の数字を出力するものとします。つまり、センサーの出
力する値は、条件によって変わります。 
こういった場合、プログラムを書いている段階では、センサーの特性はわかっていますが、実際に動作させた場合の出力を知ることは出来ません。プログラム上はセンサー
の値を特定するためにその数字を変数に代入することで処理を記述します。一般的なプログラミング言語では、変数を宣言して使用するのが普通ですが、モーションプロセッ
サーではあらかじめ使用できる変数が決まっています。 
 
たとえば変数「V01」を使用します。 
1行目 V01にセンサーの出力する数字を代入する。 
2行目 V01が立っている数字が50より大きくて100以下の場合には1行目に戻る。 
3行目 V01が 50以下の場合仰向けからの起き上がりを実行してから1行目に戻る。 
4行目 V01が 150以上の場合には、うつ伏せからの起き上がりを実行して1行目に戻る。 
 
この例では一度変数にセンサーの値を代入することで、どちら向きに倒れているかを判断して、起き上がることを簡略に記述することが出来るようになっています。

変数の種類 
通常のプログラムでは、変数を使用する場合には、プログラムを書くときに変数を決めるのが、普通ですが、モーションプロセッサのスクリプトでは、使用できる変数名が
あらかじめ決まっています。 固定変数、サーボ変数、配列変数という3種類の変数が用意されています。

固定変数 
変数名としてV00～ V25までの26個の変数が用意されており、一部の変数には決まった働きがあります。 
V00～ V11：2バイトの変数として使用できます。1バイトは8ビットですから16ビットの大きさを扱えることになります。 
10進数でいえば0から65535ということになります。 
V12,V13 ：V00～ V11までと同様に通常の変数としても使用できますが、低速シリアル端子に接続した受信機からの信号をリアルタイムに格納します。この変数の値を
調べることで、受信機からの信号を知ることが出来ます。 
V14～ V22：V00～ V11と同様に普通の2バイト変数として使用できます。 
V23～ V25：ジャイロ接続端子に入力されたジャイロからの信号（パルス幅）がリアルタイムで格納されます。 
V23=ジャイロ0,V24=ジャイロ1,V25=ジャイロ2です。このパルス幅は２μ sec単位の分解能で測定されています。

サーボ変数 
変数名としてS01～ S32までの32個の変数です。 
この変数があらわすのは、サーボへの出力端子へ出力されている信号（絶対角度 0～ 180）です。 
この変数を操作すると対応するサーボを動かすことが出来ます。また、コマンド操作などスクリプト上で変更された場合にもすぐに値が変更されます。

配列変数 
配列変数とは、1個の変数で1個の値を表すだけでなく、ひとつの変数名で同じ性質の多くの要素をあらわすことが出来るようにしたものです。たとえば、サーボ変数
　S01は 1個のサーボ端子の値をあらわします。これに対してプログラムでは、変数を一定の法則によって連続して可変していくような処理を行なうことが良くありま
す。たとえば、すべてのサーボを90度から180度の位置まで1度単位で動かすような処理を考えた場合、サーボ変数を使って最初にすべての変数に90を代入S01 = 
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90,S02 = 90.....S32 = 90 として、 次にS01 = S01 + 1... と記述していくのでしょうか？ 
もしすべて記述していくと、サーボ32個の記述を90度分（90個）で2880行にもなってしまい、大変効率が悪いと言えます。 
こういった場合に使用されるのが繰り返し処理と配列変数です。配列変数を使用することで同じ内容が、数行で済んでしまいます。

 配列変数としては、(N0～（N255　の256個の変数が用意されています。 
(N0～（N31　：各サーボ接続端子に接続したレッドバージョン対応サーボに対してポジションキャプチャーを実行した場合に、ポジションキャプチャー対象のサーボの値
（キャプチャーした値）が格納されます。 
(N32～（N252：特に値を決められていないフリーの変数です。 
(N253：カウンタ変数１　プログラム実行中に5msec ごとにカウントアップされます。 
(N234：カウンタ変数2　プログラム実行中に5msec ごとにカウントアップされます。 
(N255：現在実行しているスクリプトの終了コード（戻り値）を格納するための変数です。 
 
配列変数では、決められた配列変数名を直接記述する以外に、固定変数やサーボ変数を使って記述する方法があります。固定変数及びサーボ変数の前に括弧 (をつけることで、
配列変数を参照することが可能です。この場合の配列変数の要素の指定は、括弧をつけた変数があらわす値で決まります。 
たとえば固定変数V00に括弧をつけた、配列変数への参照（V00が、どの変数を表すかは固定変数V00があらわす数値で決まります。また、この配列変数が示すのは、(N0
～ (N255への参照ですから、ここで値の代入や計算を行なうと、配列変数 (N0～ (N255の内容が変更されます。 
 
例　V00 = 3  配列の3番目にアクセスするために3を代入。 
 (V00 = 10 配列の3番目に10を代入。 
  このプログラムを実行すると (N03の内容が10になります。 
次に 
 V01 = 3 
 (V01 = 20 
  この例を実行すると、(V00,（V01で参照する値は、20となり (N03の値も20になっています。   

条件判定分岐と無条件分岐 
スクリプトの実行は、原則として記述されたファイルの先頭から順番に行われます。しかし、スクリプトを実行させる上で、中には条件によって実行させたい部分を切り替
えたり最初に戻って先頭から実行させたりしたい場合に、分岐式を使用します。単純分岐式　Jump（ラベル）では指定するラベルに無条件でスクリプトの実行が移ります。 
 
これに対して条件判定分岐 JumpIf（比較元1, 比較演算子 , 比較元2, ラベル）では、比較元1と比較元2を比較演算子で比較した結果が成立すればラベルで指定した場所
へ実行順が移ります。結果が成立しない場合には、次の行が実行されます。比較元1と2には、数値や変数を使用します。ただし、変数で使用できるのは固定変数のみです。
配列変数やサーボ変数を使用する場合には、いったん固定変数に代入して使用します。比較演算子としては、

  ＜  （より小さい）

  ＜＝ （等しいまたは小さい）

  ＝  （等しい）

  ＞＝ （等しい又は大きい）

  ＞  （大きい）

  ＃  （不等号） 
が使用できます。

四則演算 
四則演算とは、加減乗除の計算式です。代入式とは変数に実際の値を与える式を言います。四則演算子としては、＋（加算）、－（減算）、*( 乗算）、/（除算）が可能です。 
ただし、この演算式には、実行順は普通の式のように優先順位はありません。左から右に順に計算されていきます。

論理演算子 
AND ：2つのビットを比較し，どちらのビットも 1 の場合1，そうでなければ 0  
OR ：2つのビットを比較し，どちらかのビットが 1 あるいはどちらのビットも1の場合1、そうでなければ 0  
EXOR：2つのビットを比較し，2 つのビットが異なる場合1を、そうでなければ 0

数式はスペースを入れる 
式を構成する要素は記述する際に必ずスペースを入れます。 
V00  =  V01 + 1　などの式をV00＝ V01+1と書いてはいけません。スペースがない式は無視されます。

サブルーチンを使う 
これまで見たきたスクリプトでは、スクリプト上の別の場所で同じ内容の処理があっても、その処理はその都度記述しておく必要がありました。例えば、接続したセンサー
の値を判断して倒れている方向を検出して自動で、起き上がりを行う処理を加える場合に、その処理は、出来る限り多くの頻度で行ったほうが、倒れたあとのロスが少なく
なりますが、多くの頻度でこの処理を行おうとすると多くの記述が、必要になります。このようなときにCall 命令を使ってサブルーチンを呼び出すことで記述を簡単にする
ことが出来ます。

サブルーチンとは 
サブルーチンは、プログラムのなかで、ひとくくりに出来る部分をまとめたものです。最初にラベル、処理を記述した後、最後にRETURNで終了します。このRETURN
があると、サブルーチンのラベルを呼び出した文の次の行に実行が戻ります。サブルーチンを呼び出す場合には、CALL( ラベル）の書式を使用します。 
 
CALL（TEST) 
 （他の行の処理 ) 
．．．．． 
:TEST　　ラベルです。 
.. 処理を記述します。 
RETURN

呼び出す側 

サブルーチン 
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スクリプト コマンドリファレンス（１）
スクリプト制御など

四則演算、代入式などの記述は、それぞれの要素の間にスペースが必要です。スペースが
ないと無視されます。 例 正　V00 = 1    誤　V00=1

コメント記述 ; コメント
セミコロンを行頭に置きます。

ラベル指定 : ラベル
コロンを行頭に置きます。

無条件分岐  Jump( ラベル )
ラベルで指定した行に、実行が移動します。

条件判定分岐  JumpIf( 比較元１, 比較演算子 , 比較元２, ラベル )
比較元1と比較元2を比較演算子に基づいて評価して、真ならばラベルで指定された行へ飛びます。偽の場合には、
次の行が実行されます。
比較演算子は＜、＜＝、＝、＞＝、＞、＃（不等号）AND,OR,EXORが使用可能です。

サブルーチンコール  Call( ラベル )
ラベルで始まるサブルーチンに実行が移されます。サブルーチンの最後にRETURN（リターン文）があると、呼び出したCall 文の次に戻っ
てきます。

サブルーチンリターン  Return
呼び出されたサブルーチンの最後にRETURN文があると、実行がサブルーチンを呼び出したCall 文の次の行へ戻ります。

終了 EXIT
プログラム実行の停止。（終了）
スクリプトの最後に記述します。この記述以降にコマンドがあっても実行されません。

待機 Wait( カウント値 )
設定値は、1カウントが5msec 単位。最大200（1秒）の設定が出来ます。
カウント値の間プログラムの実行が停止します。

ラジコン受信機パルス幅測定 変数 = InputPWM( 入力ポート )
入力ポートは、パルス入力ポート番号0～7を指定します。
指定された入力ポートに入力されているパルス幅を測定します。
測定可能な範囲は、10μ sec ～ 2550msec です。信号が無い場合、またはオーバーフローなど範囲外の場合には０となります。測定
分解能は、10μ sec です。変数は固定変数を使用します。

デジタル入力変数格納 変数 = InputD
デジタル入力ポートの状態を格納します。8個の入力ポートが1バイトのデータとして格納されます。
例　01011100 ＝ 92（10進数）　データ範囲は0～255になります。変数は固定変数を使用します。

アナログ変換入力変数格納 変数 = InputADC( ポート番号 )
※番号は0～7が使用できますが、6は未使用、7は電源電圧監視ポートです。
データは8ビットのデータです。（0～255）。変数は固定変数を使用します。

乱数値設定  変数 = Random
乱数を発生します。

四則演算  答えの変数 = 計算式
演算優先度はなく、左から順番に解釈される。

タイマーのセット   タイマー変数 = カウント値
タイマーの値をセットします。セットした値からカウントが開始されます。

タイマーの取得  変数 = タイマー変数
タイマー変数の値は、直接、比較したり計算したり出来ません。必ず、変数に代入して扱います。
※タイマーの値は0から32535だがオーバーフローすると -32767になり、そのままだとそこから加算される。

バッテリーモニタ LowBatt( スイッチ , 検出電圧 , 検出時間 )
※スイッチは０ないしは１で有効、電圧０から14.9 まで（小数以下1桁）時間は０から255（秒）まで指定時間以
上の検出電圧を下回ると、警告動作が発生する。動作時には、サーボへの出力が停止して赤の LEDが点灯します。
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マルチタスク

REDVersion 関連

タスクとは、実行している一つの仕事（動作）を示します。CPUを使用した制御では、通常1つのタスクを実行中に平行して、別のタスクを実行することは
出来ませんが、モーションプロセッサでは一つのタスクを実行中にもう一つ別のタスクを指定して実行が可能です。 
メインのタスクに対して実行するタスクをサブタスクと呼びます。
※サブタスクとして実行するプログラム（タスク）内では、Call 命令が使用できません。（Call 命令で管理する領域が一つしかないため。）

サブタスク指定 TaskSet（ラベル）
サブタスクの実行ラベルを定義。実際のタスク実行は行われない。
タスク実行の前に定義する必要がある。また、サブタスク本体記述は、同一のスクリプト内の記述の必要がある。
なお、サブタスク内で記述する内容は自由ですが、CALL命令は、使用できないので注意してください。 

サブタスク実行 TaskCall（スイッチ）
TaskCall（スイッチ）サブタスクの実行を制御する。スイッチの指定が0でタスク停止。1の指定がタスク実行を表す。

ポジションキャプチャ RedScan( 取得値の保存方法 , スキャン方法 )
保存方法に０が指定されている場合はポジションキャプチャの結果をサーボモータに即反映させます。
１が指定されている場合は、ポジションキャプチャの結果を対応する変数に格納します。
サーボ０番は配列（００, サーボ１番は配列（０１, サーボ n番は配列（n, スキャン方法はスキャンするモードを指定します。連続スキャン
する場合は２を指定します。連続スキャンを停止する場合は０を指定します。 

連続キャプチャ周期設定 RedCycle( 連続キャプチャの速度 )
RedScan で連続キャプチャーを行なう場合の周期を指定します。設定値は2～128が有効です。

教示補正値設定 RedAdjust( サーボ1,…, サーボ32)　　　　　　　　　
-8～ +8が設定可能です。ポジションキャプチャーを行いその結果をすぐにサーボに反映させる場合、機体の状態など外的な力が働く場合
などは、サーボへの設定値とキャプチャーした値にズレが生じる場合があります。この場合、サーボが片方の方向に動きっぱなしになります。
こうした場合には、教示補正値を設定する必要があります。
この設定はポジションエディターのT.Trim の設定値と同じです。

ゲイン設定 RedGainSet( サーボ番号 , ゲイン設定値 )　　　　
サーボ番号1から32、ゲイン切替は0(FREE&L),1(SET1),2(SET2),3(SET3),4（PMW),5(H)。MOTIONで設定する値は1～7でしたが、
異なりますから注意してください。なお、0の指定は厳密には、ずっと Lではなく、FREEのためのパルス（50μ sec）が送られてその後
Lに固定されます。

ジャイロ関連

ジャイロ＆モータ関係設定 GyroAdjust( ジャイロ番号 , サーボ番号 , 補正値 )　
ジャイロ番号０から２、サーボ番号１から３２、補正値 -255から255。ジャイロを使用する場合には、使用するチャンネルごとの設定を
行なう必要があります。

ジャイロ入力初期化コマンド GyroReset( 初期化方法の番号 )　
０がセンター値を1.5 ミリ秒に設定、1が現在の入力値をセンターに設定。

ジャイロ機能制御 GyroSwitch( ジャイロ１, ジャイロ２, ジャイロ３)
各チャンネルが０の時、オフ、１のとき、ＯＮ。各チャンネルのジャイロ入力を使用するかどうかの設定です。

ジャイロモード設定 GyroMode( ジャイロ番号 , サーボ1,…, サーボ32)
ジャイロ番号は０から２、各サーボの値は０が通常、１が積算モードを指定。

スクリプト コマンドリファレンス（２）
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サ ー ボ 制 御                     

サーボの動作範囲制限 Limiter( スイッチ , サーボ1,…, サーボ32)
スイッチ0は LOW側のリミット指定。1でHigh 側のリミット指定を表します。
それぞれのサーボに対しては0から180の数値で指定します。（サーボの絶対位置での指定となる）

接続されたサーボモーターの動作に関するコマンド群です。

ホームポジション基準相対移動１ Move( サーボ1,…, サーボ32, 速度 , ブレーキ , カーブ )
ホームポジションの位置を基準として、サーボを動作（移動）します。
それぞれのサーボに指定する数値は、-180から+180の指定ができますが、ホームポジションの位置により有効となる値が異
なります。例えばホームポジションが、絶対値0の場合は、0～180が有効です。 
絶対値90の場合には、-90～ +90ということになります。
速度：移動時間の指定です。1～32000が有効値です。300=約 1秒となります。 

ただし、速い速度を指定した場合でも、接続したサーボモーターの、ハードウエアによるスピード以上は意味を持ちません。
ブレーキ：移動する距離を256分解能でどの地点から、又どの地点まで、スピードを加減速するかの指定を行います。この指定は、

次のカーブの指定により設定値の意味が異なります。 
Ｎ型では１を必ず指定します。 
Ｄ型では終了部分のいくら前からブレーキを開始するか指定します。  
Ｕ型では最大速度（設定速度）になるまでの値を設定します。  
Ａ型はD型、Ｕ型の複合となります。

設定可能な数値は１から128までです。
カーブ：速度のパラメータにも影響します。4つの型から指定します。 

Ｎ　特に加減速は行わず、設定されたスピードで動作します。  
Ｄ　設定されたスピードで動作を開始し、移動の終了部分で減速します。  
Ｕ　移動の開始部分で加速を始め、移動の終了部分では設定されたスピードになります。  
Ａ　移動の開始部分で加速を始め、移動の中間部分で設定されたスピードで動作し、移動の終了部分で減速します。  

※それぞれのパラメータの指定には、数値での指定だけでなく固定変数を指定することが可能です。

ホームポジション基準相対移動２ Move( 指定の変数配列 , 速度 , ブレーキ , カーブ )
変数の指定以外は、数値指定のMOVEの場合と同じです。変数は、(N0～ (N220までを使用可能です。配列変数ですから、
指定した変数から32個の変数が対象の変数だと認識します。例えば、（N0を指定し場合に使用されるのは（N0～（N31です。

サーボモータ位置絶対指定 MoveAbs( サーボ番号 , 設定角度 )
サーボの動作位置を絶対位置で指定します。サーボ番号は１から３２、設定角度は０から１８０まで

サーボモータ位置相対指定 MoveR( サーボ番号 , 移動量 )
サーボ番号は１から３２、設定相対移動量はー89から89まで

ホームポジション復帰 HomePos
ホームポジションへの復帰を行います。ホームポジションが登録されている必要があります。

ホームポジション復帰２ HomeMove( スピード , ブレーキ , カーブ )
MOVEコマンドと同じパラメータを持つホームポジション復帰です。スピードの指定により、ゆっくりとした復帰動作にすることが可能
です。

ホームポジション設定 HomeSet( サーボ1,…, サーボ32)
サーボに指定できる数値は０から１８０までです。ホームポジションの指定をスクリプト上で行う場合に使用します。

サーボモータオフセット設定 Offset( サーボ番号 , 固定変数 )
サーボ番号に -1を指定したら初期化コマンドを意味する。その際の固定変数のパラメータは意味を持たない。固定変数に格納可能な数値
は -128から127まで。この値は、サーボ側で動作可能な範囲を超えて指定は出来ないので注意する。

自動補完数値設定 AutoSet( サーボ番号 , 相対角度 )
サーボ番号は１から３２、相対角度はー１８０から１８０までを指定。この相対角度の指定は、サーボの可動範囲を超えた指定はできない
ので注意する。なお、角度設定のパラメータには、固定変数を使用することが可能。

自動補完動作実行 AutoMove( 動作速度 , ブレーキ , カーブ )
MOVEコマンドの数値パラメータと同等の設定を行います。

自動補完動作実行 AutoMove( 動作速度 , ブレーキ , カーブ )
MOVEコマンドの数値パラメータと同等の設定を行います。

自動補完動作強制停止 AutoStop
MOVEコマンドの数値パラメータと同等の設定を行います。

自動補完動作監視 変数 = AutoStatus
反対側のタスクが動作補完系コマンド（ＭＯＶＥ，ＡＵＴＯＭＯＶＥ等）を
     実行中の場合は変数に１が格納される。実行無しは０が格納される。

スクリプト コマンドリファレンス（３）
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スクリプト実行中に下記フォーマットで９バイトに相当するバイナリデータを受信し、リアルタイムに固定変数に格納
させる事ができます。

　#00112233445566778899crlf
　
上記 ｢00」等が１バイト分で、１桁30Hから3FHのキャラクタコードを２バイト組み合わせて送信します。 
※都合００からＦＦまで

全部で９バイト分のバイナリデータを受信できます。
なお、受信結果は下記の変数に順に格納されます。 

V14,V15,V16,V17,V18,V19,V20,V21,V22 

各変数には0から255が格納されます。
なお、全ての受信結果が00Hの場合はスクリプトの実行を強制終了させるコマンドとして使用されています。
この機能はアナログジョイステッィク等をコントローラーとして用いる場合等の使用を想定しています。

コ マ ン ド リ フ ァ レ ン ス に 無 い 機 能                    
モーションプロセッサでは、無線装置として弊社の無線コントロールユニットを想定しているために、外部、又は内部から
直接シリアルポートへアクセスするコマンドが無くなっています。 
しかし、スクリプトで使用するコマンド類が、姫路ソフトワークスのHSWB02のものがそのまま使用できる仕様となっ
ているために、下記に説明することも実現可能です。

1, 高速シリアルポートでの１バイトコマンド受信
スクリプト実行中に１バイトの文字を受信するとアナログ入力（AD8) のデータとして受信されます。 なお、AD8 は上書き更新されない
ので、スクリプト上で初期化し、次の受信に備えなければなりません。受信結果を判定する場合は下記のスクリプトを参考にして下さい。

:START
#RCVCLR
:WLP
V00 = INPUTADC(8)
JUMPIF(V00,=,0,WLP)

JUMPIF(V00,=,65,CHARA)
JUMPIF(V00,=,66,CHARB)
JUMP(START)

:CHARA
 スクリプト記述等
JUMP(START)

:CHARB
(N255 = V00
EXIT

２、高速シリアルポートでのパケット受信

文字Ａ (65) を受信すると何らかのスクリプトを実行し、文字B(66) を受信するとそのコー
ドを終了コードとしてプログラムを終了します。
2行目の #RCVCLRは、受信データをクリアする命令ですが、モーションプロセッサーとし
ては無い命令です。

３、配列変数へのアクセス
仕様上は、固定変数はV００からV２５となっていますが、実際にはさらにV26からV９９まで使用することが可能です。
仕様上は、明記していないのは、V26 から V99 までは、配列変数の格納アドレスと重なっているためです。
V26 は (N0　配列変数の０番と等価。
V27 は (N1　配列変数の１番と等価。
．
．
V99は（N73　配列変数73番と等価。
ということになります。

このことを利用すると、配列変数を直接パラメータに使用できないコマンドでも、固定変数で参照することにより代入を
行う手順を省くことが出来ます。（全ての配列変数を参照できるわけではないので注意してください。）

スクリプト　その他
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:START
HomeSet(18,27,90,90,90,90,163,153,90,90,90,90,86,107,110,97,92,88,88,72,68,90,90,93,0,0,0,0,0,0,0,90)
HomePos
:FWD
GYRORESET(0)
GYROSWITCH(1,0,0)
GYROADJUST(0,22,1)
GYROADJUST(0,16,-1)

MOVE(5,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-1,-35,-52,21,1,0,1,35,52,-21,-1,0,0,0,0,0,0,0,0,0,120,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,-30,-5,5,0,0,0,0,-12,-35,-52,21,13,0,-11,37,53,-21,11,0,0,0,0,0,0,0,0,0,120,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,-30,-5,5,0,0,0,0,-11,-75,-105,50,13,0,-8,40,60,-27,10,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,0,-45,5,0,0,0,0,-8,-60,-45,-5,8,0,-5,34,58,-28,6,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,30,-45,5,0,0,0,0,3,-44,-60,20,-3,0,5,4,49,-46,-5,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,30,-5,5,0,0,0,0,4,-40,-60,27,-7,0,8,75,105,-50,-8,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(45,-4,0,0,0,30,-5,5,0,0,0,0,5,-34,-58,28,-6,0,8,56,45,5,-8,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(45,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-5,-4,-49,46,5,0,-3,44,60,-20,3,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,-30,-5,5,0,0,0,0,-8,-75,-105,50,8,0,-4,40,60,-27,7,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,0,-45,5,0,0,0,0,-8,-60,-45,-5,8,0,-5,34,58,-28,6,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,30,-45,5,0,0,0,0,3,-44,-60,20,-3,0,5,4,49,-46,-5,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,30,-5,5,0,0,0,0,4,-40,-60,27,-7,0,8,75,105,-50,-8,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(45,-4,0,0,0,30,-5,5,0,0,0,0,5,-34,-58,28,-6,0,8,56,45,5,-8,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(45,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-5,-4,-49,46,5,0,-3,44,60,-20,3,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,-30,-5,5,0,0,0,0,-8,-75,-105,50,8,0,-4,40,60,-27,7,0,0,0,0,0,0,0,0,0,30,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-11,-45,-60,18,10,0,-8,37,53,-21,9,0,0,0,0,0,0,0,0,0,60,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(5,-4,0,0,0,0,-5,5,0,0,0,0,-1,-35,-52,21,1,0,1,35,52,-21,-1,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
MOVE(0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
CALL(SENCE_UPDOWN)
JUMP(FWD)

:Down_Face
V00 = INPUTADC(5)
JUMPIF(V00,<,145,FWD)
MOVE(1,-10,0,0,0,0,-5,11,0,0,0,0,0,0,0,0,1,0,0,0,0,0,-1,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(10,148,0,0,0,0,-14,-149,0,0,0,0,0,15,6,-90,4,0,0,-19,-17,90,4,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(1,148,0,0,0,0,-10,-149,0,0,0,0,0,46,-106,32,1,0,0,-43,101,-32,-1,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(97,150,0,0,0,0,-101,-148,0,0,0,0,0,64,-105,83,1,0,0,-64,99,-85,-1,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(1,-8,0,0,0,0,-5,10,0,0,0,0,0,55,-105,83,1,0,0,-55,99,-87,-1,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(1,-8,0,0,0,0,-5,10,0,0,0,0,0,22,-108,83,1,0,0,-18,95,-68,-1,0,0,0,0,0,0,0,0,0,480,1,N)
MOVE(0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,480,1,N)
JUMP(START)

:Up_Face
V00 = INPUTADC(5)
JUMPIF(V00,>,123,FWD)
MOVE(0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(0,90,0,0,0,0,0,-90,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(90,90,0,0,0,0,-90,-90,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(90,70,-14,0,0,0,-90,-70,20,0,0,0,0,30,14,83,0,0,0,-30,-14,-87,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(162,31,-14,0,0,0,-163,-31,20,0,0,0,0,-92,65,-29,0,0,0,92,-65,29,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(-4,0,0,0,0,0,0,2,0,0,0,0,0,-84,65,-90,0,0,0,84,-65,90,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
MOVE(0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,240,1,N)
JUMP(START)

:SENCE_UPDOWN
V00 = INPUTADC(5)
JUMPIF(V00,<,123,Up_Face)
JUMPIF(V00,>,145,Down_Face)
RETURN

:END
EXIT

右の例は、KHR-1 を想定してジャ
イロ1軸つきの前進動作を行ない、
もし倒れたら取れた方向を判別し
て起き上がりを行なうスクリプト
の例です。

ジャイロは、足のサーボ2つにか
けています。
倒れた方向の判定は、加速度セン
サーをAD5に接続しています。

このスクリプトでは、前進中のモー
ションの途中に、倒れているかど
うかの判定を行い、判定結果によ
り起き上がり方向のモーションを
呼び出しています。

ラベル　SENCE_UPDOWNで始
まるサブルーチンがそうです。
起き上がった後は、再び前進のモー
ションを繰り返す様にしています。
この繰り返しは、特に終了させる
部分がありませんので動作可能な
限り繰り返すことになります。

スクリプト 例 (1)
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スクリプト 例 (2)

TASKSET(SUB)
TASKCALL(1)

:LOOP
Move(46,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,300,1,N)
Move(-61,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,300,1,N)
Move(43,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,300,1,N)
Move(0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,0,300,1,N)
JUMP(LOOP)

:SUB
V02 = 5
:SUBLOOP
V00 = 0 - 50
V01 = 50
OFFSET(2,V00)
WAIT(200)
OFFSET(2,V01)
WAIT(200)

V02 = V02 - 1
JUMPIF(V02,>,0,SUBLOOP)

OFFSET(-1)

Exit

右の例は、サブタスクを使用したスク
リプトの例です。

メインのタスクは、ラベル :LOOP と
JUMP（LOOP）の間を繰り返します。
 
サ ブ タ ス ク は、 ラ ベ ル :SUB と
JUMPIF（V02.....）の間を繰り返し、
条件分岐ですから、変数V02の値が０
以下になれば終了します。

メインのタスクでは、1番のサーボを
動かしており、サブタスクでは、2番
のサーボをOFFSETコマンドで動作さ
せています。（条件分岐により、5回の
動作で終了です。）
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画面表示要素一覧

Set Upメインメニュー

POSITION EDITOR

MOTION

LEVEL 2 PROGRAM

LEVEL 3 PROGRAM

DETA CHECK

Key Control

Scenario Editor

Scenario Export

QUIT

セットアップ

ポジションエディター

モーション

レベル2プログラム

レベル3プログラム

データチェック

キーコントロール

シナリオエディター

シナリオエクスポート

クイット

Set Up

最初に表示されるメニューウインドウです。
QUIT をクリックするとプログラムが終了します。

ポジションエディターのサーボコントロール表示設定の他、通信設定などを行います。

セットアップのウインドウを閉じます。

RS-232Cの通信ポートの番号を指定。最初に、必ず確認すること。

ポジションエディターの32個のサーボコントロールの表示設定。
表示・非表示、表示色などを設定可能。

高速シリアルポートが使用する通信速度を表示。ホストコントロールソフトウエアにより決定されるので直
接変更することは出来ない。19200と 9600が使用できる。

ホストコントロールソフトウエアを指定する。標準ではSCC.mot。

バッテリーモニタの動作設定。ポジションエディターで、ボードリンクを入れると有効になる。なお、いったん指定電圧で機
能した場合、ボードの電源を再投入しないと、動作は不定となる。機能の有無、設定電圧、検出時間を設定する。

POSITION EDITOR

セットされているホームポジション名の
情報を表示します。

サーボコントロールなどの配置位置の切り替えを行
います。配置を変更すると現在表示しているリスト
名に記憶されます。リストを切り替えると記憶され
ている配置が表示されます。

ポジションエディターの操作をすぐに
ボードに反映する場合にチェックを入れ
ておきます。

右のボードリンクを補助する機能です。
サーボコントロールなどの操作がすぐに
反映されますが、その反面、通信量が増
えるために動作が重くなることがありま
す。通常はOFFのままで良いでしょう。

ポジションエディターを終了します。

Teeching は教示機能を使用する場合にチェックを入
れます。（詳しくは教示機能の使用法をご覧ください）
同様に、T.trim も教示機能時に使用します。

ポジションリストを表示します。ポジションリストで
ホームポジションの指定や、ポジションの登録・呼び
出しを行います。

ボード上の現在の設定内容を読み出します。

ボードの状態を現在のホームポジションに戻します。
※使用すると、ポジションエディタの表示と食い違い
が発生しますので、「Read BOARD DATA」を押
してデータを一致させます。

現在のポジションエディタの表示データを基準
データにします。相対位置でポジションを記述し
てモーションを作成していく場合に使用します。

トラッキングの設定を行います。トラッキングとは、複数のサーボ
を同期して動作させることを意味します。リストに記憶させること
により、トラッキングの設定を切り替えて使用することも可能です。

レッドバージョンのサーボを使用している場合、サーボコントロールを
通常のPWM以外にサーボの設定切り替えや、教示機能の際に使用する
FREEの指定が可能になります。ゲインセットでは、その設定をまとめて
記憶させておいたり、呼び出してセットすることが可能です。

セットアップ

ポジションエディター
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ホストコントロールソフトウエアを指定する。標準ではSCC.mot。

信号のモード ( ゲイン設定）を切
り替えます。通常の信号「PWM」
の他に「FREE,SET1,SET2,SET
3,High,Low」の設定が可能です。

スライダーです。「BoardLink」がチェックされてい
れば、ドラッグすることで、該当するチャンネルの
サーボを動作させることができます。

この部分をドラッグすることでコントロールの配置
を移動することが可能です。

サーボの位置を現在のホームポジ
ションに対しての相対位置で設
定・表示します。 サーボの位置を絶対数値（0～ 180）で設定・表示

します。

各コントロールのトラッキング量を設定します。

POSITION EDITOR

表示・非表示、表示色の設定
は、SetUpで行います。

ポジションエディターから「POS LIST] をクリックする
とポーズリストウインドウが表示されます。

Uplist

Downlist

ADD

DEL

Home SEL

Set Position

OVER WRITE

CLOSE

昇順並べ替え。

降順並べ替え。

追加。

削除。

ホームポジションに設定。

データをポジションエディターに転記。

データを上書き。

終了。

MOTION

POSE LISTPOSITION EDITOR

Uplist

Downlist

ADD

DEL

EDIT MOTION

L2PG DATASET

CLOSE

昇順並べ替え。

降順並べ替え。

追加。

削除。

モーションデータウインドウを開く。

レベル2プログラムに転記。

終了。

MOTION EDIT MOTION
Uplist

Downlist
ADD

DEL

COPY
Paste

CLOSE

昇順並べ替え。

降順並べ替え。

追加。

挿入。

データをバッファにコピー。

バッファから貼り付け。

終了。

INS

OvWr. データを保存する。

Rev.Paste

削除。

上書き。

バッファから逆順に貼り付け。

IMPORT
Exec.

書き出したデータの読み込み。

データの書き出し。

ポジションエディターの転記。

モーションを実行。

モーションの実行を停止。

RCB-1 IMPORT RCB-1 モーションのインポート。

SAVE

IMPORT
EXPORT

Exec.
DATA SET

STOP

モーションをダブルクリックで名称、コメントを編集。

モーション
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MOTION EDIT MOTION
モーションデータのウインドウで、ポーズデータをダブルクリックすると
表示が切り替わり、それぞれのポーズの編集が出来る。

ENTRY&Prv.Rec
ENTRY

ENTRY&NEXT Rec.

LINE

Rtype
TIME

確定して前のレコードへ

データを確定。

確定して次のレコードへ

レコード番号

データの種類。ホーム、ポジション、ゲイン。

持続時間

REGNO

POSNAME

WAITTIME

番号

上書き。

実行後の待ち時間。

D0-D32 各サーボチャンネルのデータ。

LEVEL 2 PROGRAM

Uplist
Downlist

Copy

ADD

CLOSE

昇順に並び替え。

降順に並び替え。

選択しているプログラムをコピー＆ペースト。

削除。

このウインドウを閉じる。

Delete

PROGRAM EDIT
新規追加。

データ編集ウインドウを開く。

選択しているリストをダブルクリックで、編集。

LEVEL 2 PROGRAM PROGRAM EDIT

Uplist
Downlist

ADD

EXCUTE

昇順に並び替え。

降順に並び替え。

新規追加。

削除。DELL

STOP
実行。

停止。

リスト行をダブルクリックで編集ウインドウが開
く。

レベル２プログラム

※モーションデータのひとつの行をレコードと呼びます。
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LEVEL 2 PROGRAM PROGRAM EDIT L2 PROGRAM

Create Gyro PRM
Delete Gyro PRM

ENTRY

ジャイロ設定作成。

ジャイロ設定削除

モーション設定を消去。CLEAR

確定。

1 LINE: 行番号です。

LABEL: ラベル名を入力します。

2 GYRO SETUP

ジャイロ関連の設定です。

チェックボックスでジャイロ使用の
有無を指定します。

どのジャイロを、どのサーボに、いくつ
のゲインで使用するか設定します。
設定データは左のリストに追加されます。

3 MOTION PROGRAM

このプログラムで使用するモーションを
表示。追加するには、モーションリスト
を開いて、L2PG DATASETを使う。

4 Branch setup 条件分岐を設定します。

ループまたは分岐先を指定。（ラベル名）

分岐する形式を指定。サブルーチンコール。無条件ジャンプ。

分岐する条件を指定します。
アナログ入力。デジタル入力の状態による条件を指定し
ます。

ループ指定の場合の繰り返し回数を指定します。

5 After Control 実行後の状態を指定。

実行後の待機時間を指定。
サブルーチンとして呼び出された場合にはRETURNが必要になります。
終了する場合には、終了コードを指定することが出来ます。
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LEVEL 3 PROGRAM

LEVEL2PG IMPORT
EXCUTE STOP

CLOSE

昇順に並び替え。

実行。 停止。

検索。FIND

Copy

ウインドウを閉じる

プログラムを複写。（コピー＆ペースト）

Relative モードの設定で表示が変わります。MOVEデータを入力する際に、ホームポジション相対データあるいは、ポース
相対データの切り替えを行います。

NOVE↓ NOVEコマンドを入力。

ホーム相対

ポーズ相対

AutoSetCMD↓ AutoSet() AutoMove() コマンドが入力。
数字は、サーボスピードの指定。
AutoDataCopy にチェックが入っていると、ポーズデータが自動でホームポジションエリアにコ
ピーされる。

RedGain↓
RedAdjust↓

ReeGain コマンドが入力される。

RedAdjust コマンドが入力される。

HomeSet↓ ホームポジションが入力される。

Load
Save

左のリストの選択したプログラムを読み込み。

編集したプログラムを保存。

MOTION IMPORT 昇順に並び替え。

IMPORT
EXPORT

外部ファイルから読み込み。

外部ファイルへ書き出し。

NewData 新規プログラムを追加。

Setup プログラム名の編集。

Lookup プログラムの参照。（参照ウインドウが開きます）

Delete プログラム削除。

使用できるスクリプトコマンドについては、スクリプ
トコマンドリファレンスなどを確認してください。

レベル３プログラム



45

データチェック
DETA CHECK

デジタル入力ポート（パルス入力）、アナログ入力ポートの状態を確認します。
確認したいポートのチェックを入れると、リアルタイムで状態を表示します。
デジタル入力ポートは、H（High) または L（Low) で表示されます。
アナログ入力ポートは、0～255（8ビット）での表示です。
パルス入力はハードウエア上では、デジタル入力ポートと同じですが、入力されたパルス
幅を測定しています。表示０は、オーバーフローか入力なしを表しており、パルス幅は、
1～255（×10μ sec）で表示します。

サ ー ボ 接 続 端 子 の 監 視

クリックするとサーボの接続端子の信号を表示します。
これは、ポジションエディターの絶対表示の数値と一致
します。（サーボ変数Sxx の値です。）

固 定 変 数 の 確 認

固定変数とはスクリプト（レベル3プログラム９上で
扱う変数です。下の「VARIABLE LINK」をクリックす
ると値が更新されます。

ジャイロの動作を確認することができます。
信号源となるジャイロと効果を加えるサーボの番号、さらにジャイロゲインを指定して、「Gyro Set」のボ
タンをクリックします。
これで設定されましたから、最後に確認を行うジャイロ番号のGyro Setup にチェックを入れることで、実
際に動作を確認することができます。

ジャイロの番号 サーボの番号

ゲイン
効果のON/OFF

※一度設定を行うと設定が記憶されるため、確認が終わったらゲインを０にして、再度「GyroSet」のボタ
ンをクリックして再設定しておく必要があります。

入 力 ポ ー ト の 確 認

SERVO LINK

LINK をチェックすること
で開始します。

VARIABLE LINK

（Ｎ０から（Ｎ３１　通常の配列変数の他、変数対象のキャプチャーを実行した場合、SV０１か
らSV３２までの内、キャプチャ対象のサーボの値が配列変数に格納されます。

（Ｎ３２から（N２５２　通常の配列変数に使用できます。
（Ｎ２５３　５ミリ秒毎に１カウントアップされるタイマーです。
（Ｎ２５４　５ミリ秒毎に１カウントアップされるタイマーです。
（Ｎ２５５　スクリプトプログラムの終了コードを格納する変数として使用します。

「ARRAY LINK」をクリックすることで、配列変数と言う変数の値の表示を更新します。

配 列 変 数 の 確 認

ジ ャ イ ロ の 確 認

CLOSE ウインドウを閉じる
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キーコントロール
Key Control

Program Setup>>

CLOSE

モーション、レベル2プログラム、レベル3プログラムなどにキーボードのショートカット
キーを割り付けて、実行できるように設定します。

左のMOTION、L２Program、L3Programから、割り付ける動作を選択。右のキーリスト
一覧から、割り付けるキーを選択してクリックします。

KEY CONTROL キーコントロールの実行画面に切り替えます。キーの割付を行った設定で動作させることが出
来ます。

CLEAR 選択した設定を消去します。

このウインドウを閉じます。

CLOSE このウインドウを閉じます。

STOP 実行中の動作をストップします。

Home position setup ホームポジションの設定が行われていない場合、データを転送します。

SetUp 割付設定の画面表示に戻ります。

Excute 各キーを押すと割り付けた動作を実行します。
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シナリオエディター
Scenario Editor ボードに転送するためにシナリオを作成する必要があります。

また、シナリオで終了コードを元に条件分岐を行うことも出来ます。

CLOSE

Scenario excution

ウインドウを閉じる

シナリオを実行。

Home position setup 未転送のホームポジションを転送。

New Scenario シナリオを新規追加。

STOP 実行したシナリオを停止。

Scenario Setup シナリオの名称などを編集。

Copy Scenario シナリオを複写。（コピー＆ペースト）

Delete Scenario シナリオを削除。

<<SET Scenario

Add ITEM

リスト上のシナリオを編集リストへ。

分岐設定を追加。

Delete ITEM 分岐設定を削除。

Registered Scenario list

Branch condition List

Motion Program setup>> モーションやプログラムを編集中のシナリオに追加。

Auto Setup 登録済みのモーションやプログラムを
アップデートします。

Registered Scenario item list

Add Item 項目を追加。

Ins Item 項目を挿入。

Delete Item 項目を削除。

Data Setup 項目のタイムアウトとコメントを編集。

L.Lim：条件の下限数値。

H.Lim：条件の上限数値。

Br.ID：分岐先、シナリオのProcID。

条件判定に使用するのは、終了コード（変数 (N255）です。
プログラム上でこの数値を、指定することで、条件分岐の判定
に使用されます。
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シナリオエクスポート
Scenario Export

Registered Scenario list

現在登録されているシナリオが、表示されます。
エクスポートのファイルに含めるシナリオを選択します。

CLOSE このウインドウを閉じます。

Scenario data output 選択されている、シナリオとホームポジションを外部ファイルに出力します。

モーションプロセッサにデータを転送するには、外部プログラムで行う必要があります。
ここで、外部プログラムで使用する形式にデータを出力します。

登録されているホームポジションのリストです。

Registered home position list

エクスポートを行うと、HeartToHeart ２のフォルダに、「contorol.mot」が作成されます。
このファイルを転送ソフトウエアでモーションプロセッサに書き込みます。
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サポートについて

本製品のサポートは、近藤科学 (株 ) にて承ります。
お問い合わせ及び、ご質問は下記までお願いいたします。

〒116-0014　東京都荒川区東日暮里4-17-7
℡ 03-3807-7648（サービス部直通）
土日祭日除く 9:00～ 12:00及び13:00～ 17:00 近 藤 科 学 株 式 会 社

ソフトウエアのアップデート・サポート情報などについては、弊社ウエブサイトにも掲載いたしますの

でご覧ください。

h t t p : / / w w w. ko n d o - r o b o t . c o m
本製品のベースとなった姫路ソフトワークスのHSWB02その他については、下記の姫路ソフトワー

クスのウエブサイトに多くの情報があります。

h t t p : / / w w w . h s w o r k s . c o . j p

この説明書の内容は、情報の追加、訂正、その他の理由により予告無く改版
される場合があります。改定版については、速やかに上記の弊社ウエブサイ
トなどに掲載するようにいたしますのでご了承ください。

この説明書及び、ソフトウエア、ハードウエアについては、近藤科学株式会
社に法律上の権利があります。許可無く複製、改定、リバースエンジニアリ
ングを行なうことなどは禁止いたします。

この説明書に記載された会社名、商品名、商標については、それぞれの会
社または団体の、商標または登録商標です。
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