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StarTno_00 説明書 03 

RTnoの使い方・スケッチの作り方 
(Win7-Visual Studio2013，Win10- Visual Studio2015 共通) 

RTno の使い方 

1． Stduino（Arduino）の基本的な動作確認する． 

2． ArduinoIDE で RTno が使用できるようにする． 

3． Stduino（Arduino）に，StarTno 用のスケッチをアップロードする． 

4． デバイスマネージャで Stduino（Arduino）が接続されている COM ポート番号を調べる 

5． RTnoProxy.conf をメモ帳で開き，COM の番号に書きかえ，保存する． 

6． RTnoProxyComp.exe を起動する． 

7． RT システムエディターで動作確認を行う． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

スケッチの作り方 

Arduino の標準的な void setup()，void loop()という構造ではなく， onInitialize(),onExecute()など，RTM

の表記方法に準拠している．このスケッチを利用して，不要な部分をカットし，増加させたいポートを

追加するなどして，スケッチを作成する．  

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1.基本動作の確認    2.RTno のインストール  5. RTnoProxy.conf  6. RTnoProxyComp.exe 
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001 基本動作の確認(Blink，Knob) 

 Arduino IDE は，バージョンの古い 1.0 を使用す

る (新しいバ―ションでは，RTno 用のスケッチを

コンパイルするときにエラーになる)．基本動作を

確認するため，LED 点滅させるスケッチ(File→ 

Examples→1.Basics→Blink)をボードに書き込み，

ボード上の LED が点滅することを確認する． 

 Studuino を使用する場合，Studuino 用の環境設

定が必要である．Artec のホームページを参照し

て設定する．StarTno_00 では，Arduino の基本機

能のみを使う．Studuino を持っていない場合，

Arduino で代用できる． 

 LED の点滅により，PC とボードの接続が確認

できた． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

次に，サーボモータとボリュームの動作確認を

行う．電源供給したままの配線はトラブル原因に

なるため，PC と接続されている USB ケーブルを

抜き，配線する．サーボモータの信号線(白色)は 9

番ピンに，グランド線(黒色)は GND に，電源供給

線(赤色)は Vin に接続する．ボリュームの信号線

(白色)は A0 に，グランド線(黒色)は GND に，電

源供給線(赤色)は 5V に接続する．スケッチは， 

Knob(File→Examples→Servo→Knob)を使用する．

PCとStuduino(Arduino)をUSBケーブルで接続し，

スケッチを書き込む． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ボリュームを回すと，サーボモータが回転する． 

Arduino1.0 をインストールし，
Arduino.exe を起動する 

3.3V 
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線 A0(スタディーノ) 

GND  5V  A0 

Arduino-1.0 の起動画面 

Arduino-1.6 は，×． 

blink を開く 

ボードに書き込む 

書き込む前に， 
ターゲットボードの設定， 
COM ポートの指定が必要 
 

配線する 

Knob 開き，ボードに書き込む． 
ボリューム回し，サーボモータ回
転することを確認する． 

GND 
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LEDの長い
脚を 13 に 

GND はグランド 
電位の基準(0V) 

スタディーノを使用
し，Servo 用の３ピン

コネクターD9 に接続
して使用する場合は，
電池が必要． 

スタディーノの場合，
ボリューム Sensor 用
の３ピンコネクター

A0 を使用できる．た
だし，3.3V である． 
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002 ArduinoIDEで RTnoが使用できるようにする． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

RTno の詳細については，菅氏の Web ページを参

照して下さい 

http://ysuga.net/?p=124 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

003 Stduino（Arduino）に，StarTno 用のスケ

ッチをアップロード 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ダウンロードしたファイルの中の
RTno フォルダーを 
Arduino-1.0-windows の 
libraries にコピー&ペーストする 

ファイルを開く 

ボードに書き込む 
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004 デバイスマネージャで Studuino（Arduino）

が接続されている COM ポート番号を調べる 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

005 RTnoProxy.conf をメモ帳で開き，COM の

番号に書きかえ，保存する 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

クリック 

クリック 

クリック 

COM ポートの番号が複数あり，ボードに接続され
ている番号かわからない場合，PC とボードを接続
している USB ケーブルを一度外し，再度接続した
ときに現れた番号が COM ポートの番号である． 

メモ帳で開く 

接続する COM ポートの番号に変更する
る 
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006 RTnoProxyComp.exe を起動する． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

007 RT システムエディタを使い，動作確認する 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

単体テスト：RTnoProxy をアクティベート 
Analog_A0 ポートと LED_13 ポート接続→ボリュームを回すと点滅周期が変化する． 
Analog_A0 ポートと Servo_09 ポートを接続→ボリュームを回すとサーボモータが回転する． 

接続テスト：Keyin,Cin,Cout を起動・接続しアクティベート 
Keyin を使い，LED の点滅周期を変化させる． 
Cin で数値を入力し，サーボモータを回転させる． 
ボリュームを回すと Cout から出力される値が変化する． 

00_RTno フォルダー内の最上段
00_RTnoProxyComp.exe をダブルクリック 

接続の失敗例 1 
Studuino が接続されていない．(物理的に接続していない) 
デバイスドライバーにない COM ポートの番号 

→接続に失敗．動作停止． 

接続の失敗例 2 
COM ポートの番号がデバイスドライバーに存
在するが，Studuino(Arduino)の COM ポートの
番号ではない場合． 

→3，2，1，Go!と進んで，停止． 

可変抵抗器を距離センサなど
各種センサに，取り換え可能 
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008 スケッチの作り方 

Arduino の標準的な void setup()，void loop()という

構造ではなく，onInitialize(), onExecute()など，

RTM の表記方法に準拠している．必要なヘッダー

ファイルインクルードし，変数を定義する．ポー

ト の 設 定 で 入 出 力 ポ ー ト を 設 定 す る ． 

OnInitialize() で初期化処理を行い，onExecute()に

メインとなるスケッチを書く． OnInitialize()，

onExecute()は，Arduino の標準的な void setup()，

void loop()に対応する． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

このスケッチを利用して，不要な部分をカットし，

増加させたいポートを追加するなどして，スケッ

チを作成する． 

 

 

 

 

インクルード 

変数の定義 

ポートの設定 

初期化処理 

メイン 

LED_13 点滅 

Servo_09 回転 

アナログ入力→出力 

点滅周期の変更 



7 

 

解説 

 

全体のまとめ  

 □StaraTno_00 説明書 01(Win7-VS13)：RTC の使い方・作り方 1 

RT システムエディタで，コンソールイン，コンソールアウトを接続・アクティベートし動作確認を行った．RTビルダーで

RTC の基本設計を行い，CMake でファイルを作り，VsualC++で RTC を作成した．ｘNは，入力値を 2,10,100 倍にして出力． 

 

 

 

 

 

□StaraTno_00 説明書 02(Win7-VS13)：RTC の作り方 2 

Cout,Cin,Keyin という 3つの RTC を作成した．RTビルダー，CMake，VsualC++で RTC の作成し，RTシステムエディタで動

作確認を繰り返すことで，RTC作成の基本手順が身につくようにした． 

 

 

 

 

 

□StaraTno_00 説明書 03：RTno の使い方・スケッチの作り方 

RTno を使用する環境を整備し，RTno の使い方を確認した．Arduino 用スケッチの構造を説明した．  

 

 

 

 

 

 

内部状態 

 RTC を作成には，StaraTno_00 説明書 01 で説明した 3つの内部状態を理解する必要がある． 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Active 

(ON の状態) 

Error 

(エラー状態) 

Inactive 

(OFF の状態) 

onActivated 

移行時に実行 

onDeactivated 

移行時に実行 

onError 
周期的に実行 

onExecute 

周期的に実行 

onInitialize 初期化処理 

onReset 移行時に実行 

 onAborting 

移行時に実行 

onFinalize 終了処理 
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ファイル 

主要なフォルダ及びファイルを示します．緑の 

四角い枠で囲まれたファイルが RTC． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


