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C-BUS 検査治具用 

ファームウェア説明書(2.00版) 
 

商標等の表記について      

・全ての商標および登録商標はそれぞれの所有者に帰属します。  
・パーソナルコンピュータの略号を PCとします。   

 

1. 概要 

本書では、C-BUS 検査治具用ファームウェアの内部構成、動作を説明します。 

操作コマンドなど、使い方に関しては「簡易 C-BUS 検査治具 取扱説明書」を参照して

ください。 

 

  [図 1-1] 検査治具ブロック図 
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2. ファイル構成 

「ファームウェア一式」の内容は以下の通りです(    はフォルダ名)。 

 

 RL78G13_cbusif  

┣ RL78G13_cbusif.mot  ビルド済み実行コード 

┣ RL78G13_cbusif.mtpj  ビルド用プロジェクト・ファイル 

┣ iodefine.h    IO 定義（CS+生成ファイル） 

┗  SRC         ビルド用ソース・コード（機種依存部） 

   ┣ device.h  デバイス定義（リソース割付け） 

   ┣ device.c  デバイス初期化関数（クロック初期化など） 

   ┣ init.c   実行環境初期化（main 関数の起動準備） 

   ┣ main.c   main 関数（検査治具用） 

   ┣ task.h/c  タスク定義、タスク初期化 

   ┗ task_cbus.h/c  CBUS アクセス制御タスク 

 COMMON                  ビルド用ソース・コード（機種共通部） 

 ┣ board.h  ボード識別情報 

 ┣ bootup.asm  リセット後起動プログラム 

 ┣ common.h  共通定義（変数型、定数、組込み関数、SFR マクロ） 

 ┣ kernel.h/c  カーネル 

   ┣ melody.h/inc  メロディ定義／演奏データ 

   ┣ stdio.h/c  標準入出力関数 

   ┣ PFDL.asm  データフラッシュ用関数 

   ┣ task_sw.h/c  スイッチ入力タスク 

   ┣ task_beep.h/c  ブザー出力、メロディ演奏タスク 

   ┣ task_clockout.h/c クロック出力用関数 

   ┣ task_led.h/c  LED 表示タスク 

   ┣ task_eep.h/c  パラメータ保存／復旧タスク 

   ┣ task_uart.h/c  UART 通信関数／ハンドラ 

   ┗ task_pwm.h/c  PWM 出力関数 
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3. ビルド方法 

3.1. 既存プロジェクトを使用する場合 

(1)「プロジェクトを開く」で RL78G13_cbusif.mtpj ファイルを指定してください。  

 注：有償版コンパイラ用の設定となっています。 

 

(2) ソースを閲覧／編集する場合は、下記設定を確認してください。 

  ①エディタ設定 

   「ツール」→「オプション」→の 

「全般」→「表示」→「タブの桁数」は 4 

「テキストエディタ」→「エンコーディング」のデフォルトはシフト JIS 

 

 

3.2. 新規にプロジェクトを作成する場合 

(1)新規プロジェクト作成画面 

  マイクロコントローラとして RL78/G13(ROM:128K)の R5F100LG(64pin)を選択し

てください。 

 

(2)CC-RL(ビルドツール)のプロパティ設定 

  ①共通オプション 

   a) コンパイルの追加のインクルードパスとして下記３つを追加します。 

     SRC 

     ..¥COMMON 

          . 

   b) アセンブルの追加のインクルードパスとして下記 1 つを追加します。 

SRC 

   c) 「デバイス」→「ミラー領域指定」で MAA=1 とします。 

ただし無償版コンパイラを使用する場合は、MAA=0 とした上で、

SRC¥device.h の#define MIRROR_SOURCE_HIGH 行を無効化してください。 

 

  ②コンパイル・オプション 

   a)「ソース」→「C ソース・ファイルの言語」を C99 にします。 

   b)「メモリ・モデル」は、スモール・モデルとします。 

   c)「C 言語」→「変数の最大サイズを 0xffff バイトにする」を「はい」にします。 

   d)「文字コード」を SJIS にします。 
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  ③リンク・オプション 

   a)「デバイス」のオンチップ・デバッグ・オプション=85 とします。 

   b)「デバイス」のユーザ・オプション=7B57E8 とします。 

   c)「セクション」→「ROM から RAM へマップ」は、次の 2 行とします。 

.data=.dataR 

.sdata=.sdataR 

 

(3)E1(LPD)もしくは E2(LPD)のプロパティ設定 

 ①接続用設定 

  ・メイン・クロック周波数   内蔵クロックを使用する 

  ・ワイド・ボルテージ・モードを使用する はい 

 

(4)ファイル 

 ①デフォルトで生成された cstart.asm, hdwinit.asm, main.c, stkinit.asm を「プロジ

ェクトから外し」ます。iodefine.h はそのまま残します。 

 ②ファイル指定 

  「ファイル」→「追加」→「新しいカテゴリを作成」で、SRC と COMMON を作

成します。COMMON および SRC フォルダの下のファイルをすべて登録します。 

 

 

3.3. ビルド、書き込み、デバッグ 

(1)ビルドのみ行う場合 

「ビルド」→「ビルド・プロジェクト」を選択します。 

 

(2)ビルドおよび書き込み／実行を行う場合 

 ①E1 または E2 ライトエミュレータを接続していることを確認してください。 

②「デバッグ」→「ビルド&デバッグ・ツールへダウンロード」を選択します。 

 ダウンロード後 main 関数の最初で止まります。 

 リセット位置で止めたい場合は、「デバッグ・ツール」のプロパティを開き、 

「ダウンロード・ファイル設定」→「デバッグ情報」→「CPU リセット後に・・」 

を「いいえ」に変更します。これにより main 関数前に実行する init.c や device.c

でブレークをかけることができます。 

  ③「デバッグ」→「実行」で動作を開始します。 
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4. プログラム詳細 

 

4.1. 端子割り当て 

接続先、用途 機能名：ポート名(機能) 制御タスク 

DIP SW5-1～4 DIPSW1～4：P20～P23 task_sw 

タクト SW1～4 PUSH1～4：P24～P27 

外部 SW1～2 EXTSW1～2：P137, P50 

LED1～4 LED0～3：P120, P43, P62, P63 task_led 

ブザー P31(TO03) task_beep 

予備 

ポート 

JP11-2 P42(TO04) task_clockout 

JP11-3,5 P60(SCLA0), P61(SDAA0) － 

JP11-7 P41(TO07) task_pwm 

UART コネクタ CN3-3, 4 P03(RxD1), P02(TxD1) task_uart 

Ｃ

｜

Ｂ

Ｕ

Ｓ

コ

ネ

ク

タ 

DB7-0 / AB7-0 P77–P70 

task_cbus 

DB15-8 / AB15-8 / AB23-16 P17-P10 

ALE16(AB15-0 ラッチ信号) P00 

ALE24(AB23-16 ラッチ信号) P01 

ALE P04 

RESET P130 

CPUENB P146 

BHE P147 

MWC P52 

MRC P53 

MWE P06 

IOW P54 

IOR P55 

IORDY P141(INTP7) 

IR P140(INTP6) 

SCLK P42(TO04) 予備ポートと兼用 task_clockout 

S18CLK P05(TO05) 
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4.2. マイコン内のリソース割り当て 

 リソースの割り当ては、device.h に記述してあります。 

 

 

4.2.1. タイミング、クロック 

 (1) CPU クロック   32MHz 

 (2) 定周期タイマのカウントクロック  4MHz 

 (3) BEEP 用カウントクロック   4MHz 

 (4) PWM 用カウントクロック  32MHz 

(5) タスク巡回用一定周期   5ms 

 (6) タスク割り当て時間   80% 

 

 

4.2.2. タイマ 

 TAU0_0：基本周期(kernel)用(マスター) 

 TAU0_1：基本周期(kernel)用(スレーブ) 

 TAU0_2：短周期用(予備) 

 TAU0_3：BEEP 用(方形波出力) 

 TAU0_4：SCLK(8MHz)出力用 

 TAU0_5：S18CLK(307.2kHz)出力用 

 TAU0_6：PWM 出力用(マスター) 

 TAU0_7：PWM 出力用(スレーブ) 

 

 

4.2.3. シリアル I/F 

SAU0_0：－ 

SAU0_1：－ 

SAU0_2：UART 通信(UART1) 

SAU0_3：UART 通信(UART1) 

SAU1_0：－ 

SAU1_1：－ 

IICA0 ：予約(予備ポート用) 
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4.2.4. 外部割込み 

 INTP0：－ 

 INTP1：－ 

 INTP2：－ 

 INTP3：－ 

 INTP4：スケジューラ用に割込みフラグを使用 

 INTP5：DUMMY PORT 用に割込みフラグを使用 

 INTP6：C-BUS IR 検知用 

 INTP7：C-BUS IORDY 検知用 

 

 

4.2.5. 割込み優先度、レジスタバンク指定 

 優先度 0 未使用／RB=3(予約) 

 優先度 1 UART 受信（INTSR1）／RB=2 

 優先度 2 上記以外の一般割込み／RB=1 

 優先度 3 スケジューラ(INTP4)／RB=指定なし(通常は RB=0) 

 

 

4.2.6. メモリ消費 

 (1)FROM  31,607 byte（内データ 2,530） 

 (2)RAM  4,711 byte（スタック除く） 

 (3)データフラッシュ 4KB(task_eep 用)  
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4.3. 動作順序 

 リセット後の動作順序を丸番号で示します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

リセット 

bootup.asm： 

①C言語用初期化、 

②ユーザ初期化、 

⑧main 関数起動 

init.c： 

③デバイス 

初期化 

④タスク 

初期化 

⑥カーネル 

初期化と 

標準入出力 

 設定 

device.c： 

クロック設定、等 

task.c： 

⑤タスク毎の初期化 

main.c： 

検査用 

プログラム 

 

kernel.c： カーネル 

stdio.c：   標準入出力 

task_sw.c： スイッチ入力 

task_beep.c：ブザー出力  

task_clockout.c：クロック出力 

task_led.c： LED 表示 

task_eep.c：パラメータ管理 

task_uart.c： UART 通信 

task_pwm： PWM 出力制御 

task_cbus： C-BUS 制御 

確認項目に応じ

て API 呼び出し 

② 
③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

⑧ 
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4.4. 主な関数の使用方法 

4.4.1. 標準入出力関数 (stdio.h) 

 UART については、C 言語のストリーム型標準入出力関数が使用できます。 

  オープン／クローズ  fopen, fclose (注：バイナリモードは使用できません) 

  1 バイト入出力  putchar, getchar, putc, getc, fputc, fgetc 

  文字列入出力  puts, gets, fputs, fgets 

 UART を使用可能とするため、init.c の中で以下の登録を行っています。 

 STDIO_set_driver("COM1:", UART_open); 

 さらに標準入力(stdin)と標準出力(stdout)を init.c の中で開いています。 

 stdin  = fopen("COM1:", "r"); 

 stdout = fopen("COM1:", "w"); 

 したがって、main 関数では fopen することなく UART が使用できます。 

 

 

4.4.2. スイッチ入力関数 (task_sw.h) 

 現在の状態を次の関数で取得できます。 

int SW_value(void); 

 結果の最下位ビットから、SW1～4, DIP SW5-1～4 の順に各ビットが ON/OFF 状態を示

します。ON が 1 です。ビット位置を示すマスク値は次のように定義しています。 

#define PUSH1_MASK   0x01 

#define PUSH2_MASK   0x02 

#define PUSH3_MASK   0x04 

#define PUSH4_MASK   0x08 

#define DIPSW1_MASK   0x10 

#define DIPSW2_MASK   0x20 

#define DIPSW3_MASK   0x40 

#define DIPSW4_MASK   0x80 

#define EXTSW1_MASK   0x100 (外部 SW1) 

#define EXTSW2_MASK   0x200 (外部 SW2) 

 例えば DIPSW5-1 の状態を知るには、次のように記述します。 

j = SW_value(); 

   if (j & DIPSW1_MASK) /*ON 状態*/; 

   else /*OFF 状態*/; 

 タクト SW が押されたかどうかは、次の関数で取得できます。 

int SW_geton(int mask); 

 mask 前述のマスク値 
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   結果が非ゼロならば押下があったことを示します。この関数を呼び出すと、当該 SW

の押下検出をクリアします。従って、次また押されるまでは結果がゼロになります。 

 

 

4.4.3. ブザー出力関数 (task_beep.h) 

 (1)ブザーを一定時間鳴らす 

void BEEP_out(int freq , int time);  

 freq 周波数を Hz 単位で指定します（おおむね 100～10,000Hz 範囲）。 

 time 鳴動時間を 10ms 単位数で指定します。 

0 を指定すると鳴動途中でも強制停止します。 

 

 (2)メロディ・データの演奏 

int BEEP_play(ONPU *p, int offset, int tempo, int ichou); 

 p メロディ・データへのポインタを指定します。 

 offset 演奏開始位置を指定します。通常は 0(最初から)を指定します。 

 tempo 演奏速度を 1 分間の四分音符の個数で指定します。 

 ichou 音程を変更する場合は, 半音単位で±の数値を指定します。 

  結果が 0 以上なら演奏を開始しています。演奏中であれば結果が EOF となります。 

 

 (3)メロディ演奏停止 

int BEEP_stop(void); 

  結果として演奏停止位置が得られます。すでに演奏を終わっている場合は EOF が得ら

れます。 

 

 

4.4.4. クロック出力関数 (task_clockout.h) 

 指定した周波数の方形波クロックを出力できます。 

void CLOCK_output(long sclk, long sclk); 

 sclk SCLK 出力周波数の希望値を Hz 単位で指定します。 

CPU 周波数／2／sclk が割り切れない場合は、実際の出力周波数がずれ

ます。 

 s18clk S18CLK 出力周波数の希望値を Hz 単位で指定します。 

CPU 周波数／2／s18clk が割り切れない場合は、実際の出力周波数がず

れます。 
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4.4.5. LED 点滅指示関数 (task_led.h) 

 LED の点灯、消灯、点滅を次の関数で指示できます。 

void LED_blink(int ch, int mode, int ontime, int offtime);  

ch 対象の LED1～4 に対して LED_CH0～4 を記述します。 

mode LED_MODE_ON(点灯)、LED_MODE_OFF(消灯)、 

LED_MODE_LOOP(点滅継続)、もしくは点滅回数(1～253)を指定します。 

ontime LED 点滅の場合、点灯時間を 10ms 単位数で指定します。 

offtime LED 点滅の場合、消灯時間を 10ms 単位数で指定します。 

 

 

4.4.6. PWM 出力関数 (task_pwm.h) 

 (1)PWM 出力開始(PWM 出力 0%で開始) 

int PWM_start(int freq, int nega);  

freq PWM 周波数を Hz 単位で指定します(750～180,000 範囲)。 

nega 出力極性を指定します(1=正, -1=負)。 

戻り値は PWM100%時のカウント値になります。 

 

 (2)PWM デューティ指定 

void PWM_ratio(float r); 

r PWM 比率を 0.0(0%)～1.0(100%)の範囲で指定します。 

 

 

4.4.7. EEPROM 制御関数 (task_eep.h)  

 データフラッシュの一部をパラメータ保存用の EEPROM 領域とします。 

パラメータとする short(2 バイト)データと long(4 バイト)データの個数およびデータフ

ラッシュ割り当て量を device.h 内で定義してあります。 

#define EEP_PARA_SHORT  (78) //short パラメータ数 

#define EEP_PARA_LONG  (24) //long パラメータ数 

#define EEP_TOTAL_SIZE  (4096) //データフラッシュ割り当て量 

short, long の個数は、ブロックサイズが 128,246,512 などにのように 1024 を割り切れる

数値になるよう決める必要があります。 

  ブロックサイズ = 4 + EEP_PARA_SHORT x2 + EEP_PARA_LONG x4 

最小書き換え回数(20 年保持, Ta=85℃)は以下となります。 

  回数 = EEP_TOTAL_SIZE / ブロックサイズ x 10,000 回 
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(1)パラメータの書き込み開始 

int EEP_save (vod); 

戻値 正常に受け付けられると EEP_STATUS_ACCEPT が戻ります。 

    書込みが完了したかは EEP_status()関数で確認します。 

 

 (2)パラメータを読み出し開始 

int EEP_load(void); 

戻値 正常に受け付けられると EEP_STATUS_ACCEPT が戻ります。 

    読出しが完了したかは EEP_status()関数で確認します。 

なおリセット起動時に自動的にこの関数を呼び出しています。格納パラメータが無い

場合は初期値(all 0)になります。 

 

 (3)書き込みや読み出しの完了判定 

int EEP_status(void); 

 戻値 完了すると EEP_STATUS_READY が戻ります。 

 

 

4.4.8. C-BUS 制御関数 (task_cbus.h)  

(1)C-BUS リセット制御 

int CBUS_reset(int req); 

 int req CBUS_RESET_ON(リセット要求), 

CBUS_RESET_OFF(リセット解除要求) 

  CBUS_RESET_STAT(リセット状態取得要求) 

 戻値 CBUS_RESET_ON(リセット中), CBUS_RESET_OFF(リセット解除済) 

 

(2)メモリ書込み、IO 書込み 

int CBUS_mwc(long addr, int n, uchar *data); //メモリ書込み 

int CBUS_iow(long addr, int n, uchar *data); //IO 書込み 

 long addr アクセス開始アドレス 

 int n  書込みデータバイト数 

 uchar *data 書込みデータへのポインタ 

 戻値 0:受付、EOF: 受付拒否(前回コマンド実行中) 
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(3)メモリ読出し、IO 読出し 

int CBUS_mrc(long addr, int n, uchar *data); //メモリ読出し 

int CBUS_ior(long addr, int n, uchar *data); //IO 読出し 

 long addr アクセス開始アドレス 

 int n  読出しデータバイト数 

 uchar *data 読出しデータの格納先ポインタ 

 戻値 0:受付、EOF: 受付拒否(前回コマンド実行中) 

 

(4)IR 報告 

CBUS_IREP CBUS_irep(void); 

 引数無し 

 戻値  CBUS_IREP 構造体(ulong count, ulong time) 

   count:割込み回数(本関数の呼び出しで回数はクリア)、 

time: 最後の割込みのシステム時刻(count==0 時は無効) 

 

(5)IOREADY 報告 

ulong CBUS_iordy(void); 

 引数無し 

 戻値  発生回数(本関数の呼び出しで回数はクリア) 

 

 

4.5. カーネル仕様 

TSOS カーネル説明書（RL78 版）を参照ください。 
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改訂履歴 

版 日付 記事 

2.00 2026/6/24 新規作成 

 

 

 

   

 

 

 

   

 

 

 

   

 

 

 

   

 

 

 

   

 

 

 

   

 

 

 

 


