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使用環境
・・Windows XP（SP2 以降）/Windows Vista/Windows 7 各 32 ビット・64 ビット版

・・B3MLib.DLL と Extensions.DLL（B3M ライブラリセット）

・・.NET Framework 2.0 以上

Windows XP　サービスパック２以降、Windows Vista、Windows 7 では OS にインストールされています

・・Visual Studio 2005 以降、または Visual Basic Express/Visual C# Express/Visual C++ Express の 2005 以
降のバージョンが必要（本解説書では Visual Basic Express 2010 を使用）

読み進める前に
・・Visual Studio 2010 ま た は Visual Basic 2010 Express を 先 にインスト ー ル して おくこと。Visual Basic 
2010 Express はマイクロソフト株式会社より無料で配布されているので、下記 URL よりダウンロードできます。 
　http://www.microsoft.com/ja-jp/dev/express/default.aspx

・・Visual Basic 2010 Expressはインストールしてから30日を経過して継続使用をする場合はユーザー登録が必要です。

・・RS485USB/ シリアル変換アダプターまたは RS485 準拠の通信ができるデバイスが必要です。

プログラム内容
本手順書ではサーボモーターを位置制御モードにセットして、トラックバーで位置を変えるプログラムを作成します。
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プログラム作成の手順
1. Visual Basic 2010 を起動し、新しいプロジェクトを

開きます。またはファイルメニューから新しいプロジェ
クトを選択してください。

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2. 「新しいプロジェクト」ウィンドウから「Windows
フォームアプリケーション」を選択してください。ウィ
ンドウの下にある「名前（N）」欄でプロジェクトに適
当な名前をつけます。今回は B3MSetPosition とい
う名前にします。

 
 
 
 
 
 
 

3. 新規プロジェクトが作られて、画面のように Window
（Form という）のひな型が表示されます。
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B3MLibライブラリの登録
B3MLib セットに含まれる B3MLib.dll と Extensions.dll を使うと B3M シリーズの持つ命令を PC から呼び出せます。
ここでは自作アプリケーションでこのライブラリを使えるように Visual Basic に登録します。

1. 画面に「ソリューションエクスプローラー」ウィンドウ
が表示されている場合は、「B3MSetPosition」の名
前の上を右クリックして出るコンテキストメニュー（右
クリックメニュー）から「参照の追加」を選びます。
もし画面にソリューションエクスプローラーが表示さ
れていない場合は、表示メニューの「その他のウィン
ドウ」から「ソリューションエクスプローラー」を選び、
画面に表示させてください。

 
 
 
 
 
 
 

2. 参照の追加ウィンドウで「参照」タブを押し、あらか
じめ保存しておいた B3MLib.dll と Extensions.dll
を選択し OK ボタンを押します。

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
OK ボタンを押してもソリューションエクスプローラー
に B3MLib.dll と Extensions.dll が表示されない場
合は、ソリューションエクスプローラーのツールバー
にある「すべてのファイルを表示」ボタンを押してくだ
さい。参照設定項目の中に B3MLib と Extensions
が追加されているか確認してください。
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シリアル通信を行うための準備
1. 最初にシリアルポートコントロール（SerialPort1）

の配置を行います。シリアルポートコントロールは
「ツールボックス」ウィンドウの「すべての Windows
フォーム」項目の中にあります。シリアルポートコント
ロールをマウスでドラッグして、アプリケーションの
Form 上でドロップしてください。

ツールボックスウィンドウが表示されていない場合は
表示メニューから表示させます。ツールボックスウィ
ンドウが小さいタブになっている場合はタブをクリッ
クするとウィンドウが大きくなります。

 

2. シリアルポートコントロールはボタンなどのように画面上で操作するものではありませんので、Form 上にドロップし
ても Form の外に配置されます。配置されたら改めて SerialPort1コントロールをクリックして選択してください。

プロパティ名 意味 値・説明

BaudRate 通信速度 [bps] 1500000（B3M シリーズの標準通信速度）

Parity パリティチェックビット None（パリティなし）

PortName 接続 COM ポート名 RS458USB/ シリアル変換アダプターのドライバーで設定
されている COM ポートを記入します

ReadTimeout 読み込みタイムアウト
50（コマンドを送信して 50 [ms] 待っても返事がない場合
にエラーを発生します。標準の -1では返事をいつまでも待
ち続けます）

3. SerialPort1を選択するとプロパティウィンドウに SerialPort1の設定項目（プロパティ）が表示されますので、上
記表のように修正してください。プロパティウィンドウが表示されていない場合は、表示メニューのその他のウィンド
ウからプロパティウィンドウを選択し表示させてください。なお下記の表に記載していないプロパティはそのままにし
てください。

4. シリアルポートコントロールは Form に取り付けただけでは動作せず、COM ポートをソフトウェア的に接続する必要
があります。接続には SerialPort.Open という関数（メソッド）を使います。プログラムを実行したときにかならず
Form_Load イベントが発生するので、このイベントで COM ポートを接続するプログラムを作成します。

5. まず Form コントロール（ウィンドウのひな型）をダ
ブルクリックします。Form をダブルクリックすると自
動的にプログラムのひな型が作成されます。
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6. このひな型の「Private Sub Form1_Load …」～「End Sub」の間にプログラムを書くと、Form がロードされた
とき（アプリケーションが実行されて画面がつくられたとき）に記入したプログラムが実行されます。下記のように記
入すると Form ロード時に COM ポートが接続されます。

Private Sub Form1_Load(sender As System.Object, e As System.EventArgs) Handles MyBase.Load
        Try
            SerialPort1.Open() ' ポートを接続する
        Catch ex As Exception
            MessageBox.Show("COM ポートが接続できませんでした ")
            Close()
        End Try
End Sub

□□解説

Try ～ Catch はとりあえず Try 以下のプログラムを実行して、失敗したときに Catch 以下のプログラムが実行され
ます。C 言語と違って、エラーが発生したときにプログラムが強制終了されるのを防ぐことができます。ここで「'」シ
ングルクオーテーションで始まる文字列はコメントと言って、プログラムと関係のないメモのことです。記載する必要
はありませんが、ここでは各行における説明を書いてあります。

7. もし「COM ポートが接続できませんでした」と表示されプログラムが終了する場合は、SerialPort1のプロパティ設
定が間違っています。

8. 以上で基本的な準備は完了です。
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B3MSetPositionアプリケーションの作成
Form にトラックバーを配置し、トラックバーをスライドさせて位置制御をおこなうプログラムを作成します。

1. ツールボックスウィンドウからボタンコントロール（Button）を探して、Form 上の好きな位置へドロップします。

2. プロパティエディタで Button の設定を下記のように修正します。

プロパティ名 意味 値・説明

Name ボタンコントロールの名称 Button1（特に変更なし）

Text ボタンに表示されるテキスト 位置制御モード

3. ツールボックスウィンドウからトラックバーコントロール（TrackBar）を探して、Form 上の好きな位置へドロップし
ます。

4. プロパティエディタで Button の設定を下記のように修正します。

プロパティ名 意味 値・説明

Name コントロールの名称 TrackBar1（特に変更なし）

Minimum コントロールで設定できる最小値 -18000（-180.00 [deg]）

Maximum コントロールで設定できる最大値 18000（180.00 [deg]）

TickFrequency 目盛り位置 1000（任意の値）

5. ボタンやトラックバーの大きさや位置を修正します。

6. ボタンを押すと位置制御モードに変更するコマンド
をサーボモーターに送るプログラムを作成します。
Form 上の Button をダブルクリックしてプログラム
のひな型を自動作成します。このひな型の「Private 
Sub Button1_Click …」～「End Sub」の間にプロ
グラムを書くと、ボタンをクリックしたときに記入した
プログラムが実行されます。
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7. ボタンをクリックすると位置制御モードに移行するプログラムを下記の通りに記入します。

□□解説

B3MLib クラスの持つ Write メソッドを使って、SERVO_TORQUE_ON アドレスに位置制御モードに対応した値
（Options.RunNormal | Options.ControlPosition）を Synchronize メソッドで書き込みます。Options は列挙
型ですので、Byte 型にいったん変換しています。Synchronize メソッドは通信に失敗すると False を返すので、失
敗時にはメッセージダイアログを表示させます。

□□備考

B3M ライブラリ　Ver.1.1.0.0 以前は下記のようになります。

Private Sub Button1_Click(sender As System.Object, e As System.EventArgs) 
                Handles Button1.Click
        Dim Cmd() As Byte ' コマンドを送信するための配列
        Dim Rx(4) As Byte ' コマンド送信後に B3M から返るデータを受け取る（受け取りデータ数
                は 5Byte）

        Cmd = B3MLib.B3MLib.WriteSingle(
            0,
            B3MLib.B3MLib.SERVO_TORQUE_ON,
            0,
            New Byte() {
                CType(B3MLib.B3MLib.Options.RunNormal, Byte) Or
                CType(B3MLib.B3MLib.Options.ControlPosition, Byte)})
            ' オプション : 0
            ' 書き込みアドレス : B3MLib.B3MLib.SERVO_TORQUE_ON
            'ID: 0
            ' 書き込みデータ : ノーマル位置制御モードにする

        ' 作成したコマンドを送信し失敗したらエラーメッセージを出す
        If B3MLib.B3MLib.Synchronize(SerialPort1, Cmd, Rx) = False Then
            MessageBox.Show(" コマンドの送信に失敗しました ")
        End If
End Sub

Cmd = B3MLib.B3MLib.Write(
 0, 
 B3MLib.B3MLib.SERVO_TORQUE_ON, 
 1, 
 0, 
 New Byte() { CType(B3MLib.B3MLib.Options.RunNormal, Byte) Or 
 CType(B3MLib.B3MLib.Options.ControlPosition, Byte)})
 ' オプション : 0 
 ' 書き込みアドレス : B3MLib.B3MLib.SERVO_TORQUE_ON 
 ' 書き込むデバイスの数 : 1 
 'ID: 0 
 ' 書き込みデータ : ノーマル位置制御モードにする 
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8. 次にトラックバーをスライドさせたら SERVO_DESIRED_POSITION アドレスにサーボの目標位置を書き込みます。
Form デザイン画面上で TrackBar1をダブルクリックして TrackBar1_Scroll 関数を自動生成します。この関数は
TrackBar1コントロールがスライドしたときのイベントに対する関数です。TrackBar1_Scroll を自動生成したら、
下記のようなプログラムを作成します。 

Private Sub TrackBar1_Scroll(sender As System.Object, e As System.EventArgs) 
            Handles TrackBar1.Scroll
        Dim Cmd() As Byte ' コマンドを送信するための配列
        Dim Rx(4) As Byte ' コマンド送信後に B3M から返るデータを受け取る（受け取りデータ数
            は 5Byte）

        Cmd = B3MLib.B3MLib.WriteSingle(
            0,
            B3MLib.B3MLib.SERVO_DESIRED_POSITION,
            0,
            Extensions.Converter.ByteConverter.Int16ToByteArray(TrackBar1.Value))

        ' オプション : 0
        ' 書き込みアドレス : B3MLib.B3MLib.SERVO_DESIRED_POSITION
        'ID: 0
        ' 書き込みデータ : 目標位置（TrackBar1.Value）

 ' 作成したコマンドを送信し失敗したらもう一度送信する
 If B3MLib.B3MLib.Synchronize(SerialPort1, Cmd, Rx) = False Then
   B3MLib.B3MLib.Synchronize(SerialPort1, Cmd, Rx)
 End If
End Sub

□□備考

B3M ライブラリ　Ver.1.1.0.0 以前は下記のようになります。

Cmd = B3MLib.B3MLib.Write(
 0, 
 B3MLib.B3MLib.SERVO_DESIRED_POSITION,
 1,
 0, 
 Extensions.Converter.ByteConverter.Int16ToByteArray(TrackBar1.Value)) 
 ' オプション : 0 
 ' 書き込みアドレス : B3MLib.B3MLib.SERVO_DESIRED_POSITION 
 ' 書き込むデバイスの数 : 1 
 'ID: 0 
 ' 書き込みデータ : 目標位置（TrackBar1.Value） 
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9. プログラムが完成したら、デバッグボタンを押してプログラムを実行します。 

10. プログラムが起動したら、まず「位置制御」ボタンを押してサーボを位置制御モードに移行します。そのあとでスラ
イダーを左右に動かすとサーボの出力軸が回転します。正しい位置に回転したらプログラムは成功です。

11. プログラムが成功したらファイルメニューの「すべてを保存」を選択して、プロジェクト全体を保存してください。
Visual Basic を起動しないで出来上がったプログラムを直接起動したいときは、[ プログラムを保存したフォルダ ]\
B3MSetPosition\bin\Debug に B3MSetPosition.exe がありますので、ダブルクリックして起動してください。
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その他
B3MLib ライブラリセットにはさらに詳しい解説やプログラム例があります。
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