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はじめに　　　　　　　　　　　
このたびは、当社製品をお買い上げいただきまして、ありがとうございます。本製品の機能を

十分に発揮させて有効に使用していただくために、また、安全に使用していただくためにも、

本説明書をよくご覧になってください。この説明書は、PDFファイルで提供されておりますので、

パソコンのハードディスク内にコピーしてご覧になり、必要応じてプリントアウトして参照し

ていただくことをお勧めいたします。

この説明書の内容
この説明書では、弊社のロボット用コントロール基板 RCB-1 および、コントロール用ソフトウ

エア「HeartToHeartVer1.1」についてご説明します。お買い上げになった製品が、ロボット組み

立てキット「KHR-1」のお客様の場合、組立の方法については、PDF ファイルで提供されている

「ハードウエア組立説明」をごらんになり、必要になったら再度この説明書をご覧ください。

なお製品の仕様については、改良その他の理由により予告なく変更されることがあります。こ

のご連絡は、弊社ホームページにて行いますので、ぜひともご覧ください。

商標について

お客様へのお願い

この取り扱い説明書中の商品名および会社名については、それぞれの会社の商標または、登録
商標です。

ソフトウエア、取り扱い説明書ならびに、ハードウエア（RCB-1）上のファームウエアについては、
近藤科学株式会社に法律上の諸権利があります。
許可なく、配布または、不特定多数の閲覧が可能な公開、転載については禁止します。

この取扱説明書で説明する内容ならびに、説明している機器を使用した結果については、いか
なる場合でも責任を負いかねますのでご了承ください。

ロボット組み立てキット「KHR-1」にて、この説明書をご覧になる方は、まず先に、「ハードウ
エア組立説明書」をご覧ください。

http://www.kondo-robot.com
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この製品について

RCB-1 について

RCB-1 は弊社のサーボモーターをロボットに使用した場合を想定して開発されたコ
ントロールボードです。
1枚で 12 個のサーボモーターのコントロールが可能ですが、2枚のボードをリンク
することにより、最大で 24 個のサーボモーターのコントロールが可能です。
また、弊社サーボモーターの RedVersion が持つさまざまな機能をフルサポートして
おりますので、これまでの RC サーボの流用からさらに先を行くロボットの製作が
可能になっています。

HeartToHeart Ver1.1 について

HeartToHeasrtVer1.1 は、RCB-1 用に開発されたロボット用モーション作成ソフトウ
エアです。
RCB-1 が持つ機能をフルサポートし、さらにコントロールするサーボが RedVersion
の場合には、教示（ティーチング）機能を使用して、従来時間がかかっていたモーショ
ン作成が、すばやく行えるようになっています。

この説明書の記載について

この説明書では、ロボットコントロールボード「RCB-1 」を使用して、簡単なモーションの

作成ができるまでの手順を順を追って説明しています。RCB-1 とソフトウエアは、同時に使

用することで、働くことができますから、ご面倒でもまずひとおり目を通していただくこと

をお勧めいたします。

●バグフィックス ( サーボコントロール用スクロールバーの動作など）
●メインウインドウのコントロール（各チャンネルの表示）のプロパティをシステム
設定内に保存するように変更。（従来はモーションデータ内に保存していました。）

Ver1.0 との違いについて

説明書中の例として記載するパソコンの画面などは、WindowsXp を使用しています。ウイ

ンドウズのバージョンや、設定などにより表示とは異なる場合がありますことをご了承くだ

さい。
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準 備

ソフトウエアを使用するためには、パソコンにインス
トールしてソフトウエアを使用できる状態にする必要が
あります。
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ソフトウエアのインストール

まず最初に、ソフトウエアを付属のCD-ROMからパソコンにコピーして使用できるようにする必要があります。
ここではその手順について説明します。（フォルダ、ファイルの名称は、バージョン番号などが付加されて異なる場合があります。）

CD-ROMドライブに付属の CD-ROMを入れます。1

2 マイコンピュータなどから CD-ROMを開きます。

CD-ROMを開くと右のような 2つのフォルダが表示されますので、

Software フォルダを開いてください。

3 SoftWare フォルダの中の「HeartToHeart」ファイルをパソコ
ンの中のハードディスクにコピーします。
ハードディスクの中に自分の好きな名前のフォルダを新規に作

成して、そこにコピーします。

ファイルのコピーの手順については、ウインドウズの操作方法

などをご確認ください。

4 ソフトウエアを使いやすくするために、デスクトップにショー
トカットを作成すると便利です。

ショートカットを作成するソフトウエアのアイコンを右クリックして「送る」

から「デスクトップ（ショートカットを作成）」を選択することで作成すること

が出来ます。

ソフトウエアをアンインストール（削除）する場合には、インストー
ルしたフォルダごと削除してください

ソフトウエアを使用するためには、上の手順をご覧になり、ハードディスク内
にファイルをコピーする必要があります。CD-ROM内のファイルを実行した
場合、正常に御使用になれませんのでご注意ください。



7

ソフトウエアの初期設定

HeartToHeartでは、RCB-1との通信に、RS-232Cを
を使用します。
初期設定では、使用する通信ポート（RS-232C ポート）
の番号が OFFになっているために、番号を指定する
必要があります。USBを使用した変換アダプタなどを
御使用の場合には、注意が必要です。

232Cポートの設定

RS-232Cポート番号の確認方法 この説明は、WindowsXpを例にしています。OSのバージョンが
異なる場合や設定によって、異なる場合がありますのでご了承く
ださい。 

デスクトップ上のマイコンピューターを右クリックします。   
 コンテキストメニューが表示されたら、一番下のプロパティをクリックします。 

プロパティウインドウが表示されます。   
 このウインドウの中でハードウエアのタブをクリック
します。 

デバイスマネージャが表示されます。   
 デバイスマネージャのなかで「ポート（COMと LTP）」の
左側の＋をクリックするとその内容が表示されます。

通信ポートとして表示されるのが、このコンピュータで使用できる 232Cポー
トです。
この例の場合、COM1と COM2の二つが使用可能です。232C-USB変換ア
ダプターを御使用の場合であっても、ここに通信ポートとして表示されます。
ソフトウエア側では、その番号を指定してください。

※ 232C-USBアダプターが正常に動作していない場合や、本体の 232Cポート
であっても、何かの問題がある場合には、こちらに通信ポートとして認識され
ません。

 ハードウエアタブの内容が表示されます。   
 さらに、このなかでデバイスマネージャをクリックします。 

1

2

3

4

7
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ソフトウエアの考え方

このソフトウエアでは、1つ1つの動作を積み上げていくことで連続し
た動きを実現するように考えられています。この動きを作るために、ポ
ジション、モーションそしてシナリオという言葉を使います。

ポジションとモーション
ポジションとは、ロボットの現在の形（それぞれのサーボの位置）を表すデータです。ソフトウエ
ア側では、ポジションを作成するために、ウインドウのスライドバーを使用して、それぞれのサー
ボの位置を設定するか、後述する教示による設定で行います。
モーションとは、連続したポジションのデータの集まりです。ポジションから、次のポジションへ
の移り変わりは、スピードで設定され、設定した数値により、その間が自動的に補完されます。
RCB-1 では 1つのモーションに 100 個のポジションを記憶可能です。また、モーションは合計で 40
個を記憶しておくことが出来ます。

シナリオ
ロボットにさまざまな動作をさせる場合に、その都度モーションを指定して動作させることも出来
ますが、連続した動きをさせる場合には、シナリオを使用します。
シナリオは 4つまで記憶させておくことが可能で、1つのシナリオを格納しておく場所をバンクと
呼びます。
1つのシナリオには、モーションのデータを 200 個指定することが出来ます。（モーションデータは、
最大 40 個までしか記憶できませんが、シナリオでは、1度指定したモーションも繰り返して使用で
きますから、この回数が 200 回ということになります。）

バンク0のシナリオ
シナリオはバンク #0 ～ #3 の 4 個の記憶が可能ですが、このうちバンク #0
に記憶させたシナリオは、特殊な働きをします。通常の指定によるシナリ
オ再生が可能なのはもちろんですが、基板上のスタートスイッチを押すこ
とで、自動実行させることが可能です。この機能を使用することにより、
デモ動作などを行うことができます。

スタートスイッチ

ホームポジション
ポジションの中でも一番重要なのは、ホームポジションと呼ぶポジションです。
通常ホームポジションは、人で言えばただ単に直立している状態を示しますが、全ての動作の基本に
なりますから、きちんと作成する必要があります。また、動作時には一番長い時間指定することにな
るのがホームポジションです。サーボに負荷がかかるような状態では、良いといえません。
KHR-1 の場合には、ハードウエア組立説明書にあるような位置でホームポジションを作成します。

※このソフトウエアで扱うデータは、全てホームポジションを基準にしています。ホームポジションさえ
同じであれば、組立直したり他の KHR-1 でデータを読み込んだ場合でも、ほぼ同じ動作が再現できます。
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ソ フ ト ウ エ ア リ フ ァ レ ン ス

ソフトウエアは大きく分けて
●メインウインドウ
●モーション編集ウインドウ
●シナリオ編集ウインドウ
●グラフウインドウ
から構成されます。それぞれのウインドウでの名称や機
能を説明します。
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メインウインドウの構成 (1)

シナリオデータ編集

ホームポジション

オプション設定 外部コントローラーの設定

終了 インフォメーション

通信ポート設定

シナリオデータの編集ウインドウを開きます。開いたウインドウの詳しい説
明は、「シナリオデータの編集」をご覧ください。

現在のメインウインドウのデータをホームポジションに
設定して、RCB-1に転送。または、RCB-1に設定済みのホー
ムポジションデータを読み出します。
また、そのデータをファイルに保存したり、ファイルか
ら読み出して利用することもできます。

RCB-1 の ID 設定、ID 割り当て、トリム設定（取
得、初期化）を行うウインドウを開きます。

別売予定の外部コントローラー用の設定ウインド
ウを開きます。

このソフトウエアを終了します。 バージョン情報を表示します。

使用するパソコン側の RS-232C ポートの番号を指定します。初期値はOFF になっていますから、
指定しないと RCB-1 との通信が行えません。詳しくは、P6「232C ポートの設定」もご覧ください。

メインウインドウはソフトウエアを開始する
とまず最初に表示される、ウインドウです。
スライドバーでそれぞれのサーボの位置の設
定ができるほか、多くの機能を持っていて、
アプリケーションの中心となります。

ラベルプロパティ
ラベルに関しての設定ウインドウを開きます。それぞれのチャンネルに名前を
設定したり、表示色を変更や表示のON・OFF が設定可能です。

デスクトップ それぞれのサーボに対応する Ch1 から Ch24 のサーボコントロールの表示部分は、ウインド
ウ内をドラッグドロップスすることで表示位置を変更することが可能です。また、変更した
配置 10 種類の記憶が可能です。ここでは、その配置の 10 種類の切り替えを行います。

ウインドウ上部アイコン


	表紙
	はじめに
	この説明書の内容
	商標について
	お客様へのお願い
	目次
	この製品について
	この説明書の記載について
	準備
	ソフトウエアのインストール
	ソフトウエアの初期設定
	ソフトウエアの考え方

	ソフトウエアリファレンス
	メインウインドウの構成(1)
	ウインドウ上部アイコン

	メインウインドウの構成(2)
	設定項目
	サーボコントロール

	メインウインドウの構成(3)
	ウインドウ下部アイコン

	メインウインドウの構成(4)
	情報表示

	モーションデータ編集の構成
	シナリオデータの編集の構成

	ハードウエアの準備
	RCB-1の初期設定
	RCB-1の接続

	実践・詳細編
	ホームポジションを設定する
	ホームポジションを新規作成
	ホームポジションをファイルから設定する
	ポジションからモーションへ (1)データ入力
	ポジションからモーションへ (2)教示機能
	シナリオの作成
	外部コントローラの設定
	自動実行（シナリオの自動再生）
	グラフウインドウの使用
	設定ウインドウを並べて使用する
	ラベルプロパティとDESKTOP(1)
	ラベルプロパティとDESKTOP(2)
	ラベルプロパティとDESKTOP(3)

	サンプルモーション
	サンプルモーションの利用


