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１．  概要 
 

本書は、Pass/ROBIN WPF版（以下、Pass/ROBINと表記）のSimulinkライブラリの取扱説明書です。 

※なお、画面イメージは、Windows10で起動したMATLAB R2022bのイメージを使用しております。 

 

 

１-１   Pass/ROBINについて 

 

Pass/ROBINは、ROBIN-M7用のソフトウェアです。 

MATLAB/SimulinkおよびSimulink Coderに対応しており、SimulinkモデルからSimulink CoderでCコード

を生成し、ARM用コンパイラでコンパイル・リンクしてROBIN-M7用ARMプログラムを作成します。 

Pass/ROBINでは、Cコード生成からARM用コンパイラでのコンパイル・リンクまでの一連のビルドをMATLA

B上で自動的に実行できます。 

 

I/Oは、Simulinkモデル上で入出力位置に弊社が提供するSimulinkライブラリ内のI/Oデバイスブロックを配置、

接続することで使用できます。 

 

作成したARMプログラムは、ROBINとイーサネット接続したホストPCから専用アプリケーションによりダウン

ロードします。 

 

Pass/ROBINにはROBINを専用アプリケーションによって制御する通常モードとROBINが単独で動作するスタ

ンドアローンモードがあります。 

通常モードでは、専用アプリケーションを通じてプログラムの実行開始／停止、データのモニタリング／保存、

パラメータ変更等の操作が可能です。 

スタンドアローンモードではデータ保存のみ可能です。 

 

本書では、SimulinkでROBINを使用するためのライブラリを「ROBINライブラリ」とします。 

 

 

１-２   Pass/ROBINの機能 

 

・Simulinkモデルに使用できるROBIN IOのデバイスドライバライブラリ。  

・Cコード生成、コンパイル、リンク作業の自動実行。  

・データのファイル保存機能（トリガによる取得データ）。 

 

以下は通常モードでのみ可能 

・入出力信号、ブロック出力等の時系列信号のグラフ表示機能および数値モニタ機能。  

・時系列信号のリアルタイム保存機能。  

・制御プログラムの実行時間(ARMでの処理時間)のモニタ機能。  

・制御プログラムの実行・停止機能。  

・グラフ表示の間引き機能。 
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１-３   実行環境  

 

Pass/ROBINは、以下の環境に対応します。 

 

■ ROBIN-M7 

 

■ ホストコンピュータ 

OS    Windows 10（64ビット） または Windows 11（64ビット） 

CPU   動作クロック1GHz以上（必須） 

   Intel Core i5よりも上位グレードのCPUを推奨 

メモリ  2GB（必須） 

   8GB（推奨） 

イーサネット 1000BASE-T 

空きポート  USB2.0ポート 

  

ソフトウェア MATLAB R2022b以降  (64ビット版)   

    MATLAB 

     Simulink 

     MATLAB Coder 

     Simulink Coder 

    GCC GNU Arm Embedded Toolchain10.3-2021-10 

 

 

 

１-４   プロテクトキーについて  

 

Pass/ROBINアプリケーションの実行には弊社より提供するUSBプロテクトキーが必要です。 

Pass/ROBIN用のUSBプロテクトキーはPass/SEAGULL、Pass/iBIS、Pass/C67の各製品向けに提供しているU

SBプロテクトキーと同じ外観ですが、キー内の格納情報が異なるためPass/ROBINアプリケーションはこれらの

製品のUSBプロテクトキーでは使用できません。 

既にこれらの製品をお持ちでPass/ROBINと同じホストPCでの使用をご希望される場合、複数製品に対応するU

SBプロテクトキーを提供いたしますので弊社担当営業までご連絡ください。 

 

なお、PassBOXⅡはPass/ROBINと同内容のUSBプロテクトキーのため、Pass/ROBIN用USBプロテクトキー

で使用いただけます。 
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１-５   イーサネット接続について 

 

Pass/ROBINは、ホストPCとROBINのto HOSTポートまたはWLAN間をイーサネットで接続し、ROBINを 

ホストPCから制御することで動作します。 

イーサネット通信は、TCP/IPのソケット通信です。 

 

ROBINのIPアドレスを変更する場合の設定方法については、インストール説明書（DRA0001988-00-S26630）

をご参照ください。（出荷時設定値ではto HOSTポートを使用しIPアドレス192.168.0.1となります） 

IPアドレスを変更する場合、ホストPCからサブネットマスク255.255.255.0で識別できる固定アドレスとしてく

ださい。 

 

なお、ROBINのto DEVICEポートはARMプログラムでのUDP通信用ポートのため、ホストPCでのROBIN制

御には使用できません。 

 

 

１-６   ROBINの電源ON待機時間について 

 

ROBINはイーサネット通信制御をファームウェアで行うため、電源ON時にファームウェアが起動するまでプロ

グラムのダウンロード等の通信ができません。フロントパネルのBOOT LED点灯によりファームウェアが起動

したことを確認してから通信を実行してください。 
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１-７   実行手順概要  

 

Pass/ROBINを使用する手順の概要を、図1-1に示します。 

 

Simulink CoderでのCコード生成

Simulinkでのブロック図作成・修正

ARM実行プログラム完成

ARMコンパイラでのコンパイル/リンク

ホストアプリケーションでのロード・実行

ホストアプリケーションでの表示・保存

開始

終了
 

 

図 １-１ Pass/ROBIN動作フロー 
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２．  環境設定 

 

２-１   システム環境設定 

 

Pass/ROBINSimulinkライブラリの使用には、以下の環境変数を設定している必要があります。 

環境変数の設定はホストアプリケーションのインストール時に行いますので、詳細はインストール説明書

（DRA0001988-00-S26630）を参照ください。 

 

表 ２-１ Pass/ROBIN環境変数一覧 

変数名 変数説明 デフォルト設定での値 

PASS_ROBIN_WPF Pass/ROBIN 

インストールフォルダ 
C:¥WinPass¥RobinWpf 

ARMGCC_DIR ARMコンパイラ検索パス C:¥Program Files (x86)¥GNU Arm Embedded 

Toolchain¥10.2021.10 

ROBINSDKROOT_DIR SDKインストールフォルダ C:¥WinPass¥RobinWpf¥SDK 

PATH ARMコンパイラへのパス C:¥Program Files (x86)¥GNU Arm Embedded 

Toolchain¥10.2021.10¥bin 
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２-２   MATLAB環境設定 

 

MATLABを起動し、ホーム画面の環境－パスの設定でPass/ROBINライブラリにMATLAB検索パスを設定しま

す。パス設定画面で「フォルダーを追加」を選択し、”Pass/ROBINインストールフォルダ¥matlab¥rtw¥c¥pass”

を追加します。 

 

図 ２-１ MATLAB検索パス 

なお、弊社他製品（Pass/SEAGULL等）の検索パスが存在していてもPass/ROBINの使用に問題はありません。 

 

 

図 ２-２ MATLAB検索パス（Pass/SEAGULL WPF版との共存例） 
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設定の保存後、MATLABコマンドウィンドウにpassRobinWpfと入力します。 

パスを正常に登録できている場合、SimulinkライブラリとROBINライブラリ（robin.slx）が開きます。 

 

 

３．  Pass/ROBINライブラリブロック仕様 
 

Pass/ROBINでは、SimulinkからROBINを使用するためのSimulinkライブラリ”ROBIN”を用意しています。 

ROBINライブラリは、MATLABコマンドウィンドウでpassRobinWpfコマンドを入力した際に表示します。 

 

 

図 ３-１ ROBINライブラリ 
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３-１   ROBIN_AD 

 

 

 

【 機能 】 

ROBINからADデータを取り込みます。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

AD ：  浮動小数点数型 8次元ベクトル 

 

 

【 パラメータ 】  

 

 

図 ３-２ ROBIN_AD パラメータ 

 

ADレンジ  ： ADレンジ設定 

サンプル時間 ： ブロックのサンプリング時間 
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【 動作説明 】 

サンプル時間毎にROBINのANALOG I/Oコネクタへの入力電圧を「AD」端子から浮動小数点数として出

力します。 

入力電圧はADレンジで設定したレンジの範囲内としてください。 

本ブロックはAD変換トリガと同一サンプリング周期でADデータを出力します。 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 

 

 

【 使用例 】 

サンプルモデルadda.slxでの使用例です。 

 

 

図 ３-３ ROBIN_AD使用例 
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【 端子台展開図 】 

 

本ブロックに対応する部分のANALOG I/Oの端子台展開図は、以下となります。 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ピン 

番号 
信号名 

ピン 

番号 
信号名 

2 AD-CH0(+) 21 AD-CH0(-) 

3 AD-CH1(+) 22 AD-CH1(-) 

4 AD-CH2(+) 23 AD-CH2(-) 

5 AD-CH3(+) 24 AD-CH3(-) 

6 AD-CH4(+) 25 AD-CH4(-) 

7 AD-CH5(+) 26 AD-CH5(-) 

8 AD-CH6(+) 27 AD-CH6(-) 

9 AD-CH7(+) 28 AD-CH7(-) 

 

 

図 ３-４ ROBIN_AD端子台展開図 

  

1 2 3 4 5 6 9 10

20

11 12 13 14 15 16 17 18 19

21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37

7 8

TB-37 
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３-２   ROBIN_DA 

 

 

 

【 機能 】 

ROBINからDAデータを出力します。 

 

 

【 入力端子 】  

DA ：  浮動小数点数型 8次元ベクトル 

 

 

【 出力端子 】  

なし 

 

 

【 パラメータ 】  

  

 

図 ３-５  ROBIN_DAパラメータ（共通）  図 ３-６ ROBIN_DAパラメータ（停止時出力） 

 

DAレンジ  ： DA出力レンジ 

サンプル時間 ： ブロックのサンプリング時間 

停止時出力  ： 各チャネルのARMプログラム停止時出力 

     0V  ：停止時にDA出力電圧を0Vに変更します。 

出力継続 ：停止時にDA出力電圧を変更しません。 
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【 動作説明 】 

「DA」端子への入力値を電圧値としてサンプル時間毎にROBINのANALOG I/Oコネクタから出力します。 

入力値と出力電圧の対応を表 ３-１に示します。 

 

表 ３-１ ROBIN_DAブロック入出力対応表 

入力値 出力電圧 

10.0以上 10.0V 

-10.0 ~ 10.0 入力値V 

-10.0以下 -10.0V 

 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、本ブロックへの入力信号を出力しているブロックのサンプリング時間を継承します。 

 

停止時出力 により、ARMプログラム停止時の出力電圧を設定可能です。 

 

【 使用例 】 

サンプルモデルadda.slxでの使用例です。 

 

 

図 ３-７ ROBIN_DA使用例 
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【 端子台展開図 】 

 

本ブロックに対応する部分のANALOG I/Oの端子台展開図は、以下となります。 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ピン 

番号 
信号名 

ピン 

番号 
信号名 

10 DA-CH0(+) 29 DA-CH0(-) 

11 DA-CH1(+) 30 DA-CH1(-) 

12 DA-CH2(+) 31 DA-CH2(-) 

13 DA-CH3(+) 32 DA-CH3(-) 

14 DA-CH4(+) 33 DA-CH4(-) 

15 DA-CH5(+) 34 DA-CH5(-) 

16 DA-CH6(+) 35 DA-CH6(-) 

17 DA-CH7(+) 36 DA-CH7(-) 

 

 

図 ３-８ ROBIN_DA端子台展開図 

  

1 2 3 4 5 6 9 10

20

11 12 13 14 15 16 17 18 19

21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37

7 8

TB-37 
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３-３   ROBIN_DI 

 

 

 

【 機能 】 

ROBINのDIGITAL I/Oをデジタル入出力モードに設定し、DIデータを取り込みます。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

DI ：  浮動小数点数型 8次元ベクトル 

 

 

【 パラメータ 】  

 

図 ３-９ ROBIN_DIパラメータ 

 

DIフィルタ  ： DI入力フィルタ有効/無効 

サンプル時間  ： ブロックのサンプリング時間 
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【 動作説明 】 

サンプル時間毎にROBINのDIGITAL I/Oコネクタへのデジタル入力値を「DI」端子から出力します。 

出力値は、デジタル入力がONのとき1.0、OFFのとき0.0となります。 

DIフィルタが有効の場合、80nsec以下の入力をフィルタで除去します。 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 

 

本ブロックとROBIN_PWMブロックは同時に使用できません 

 

【 使用例 】 

サンプルモデルdido.slxでの使用例です。 

 

 

図 ３-１０ ROBIN_DI使用例 
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【 端子台展開図 】 

 

本ブロックに対応するDIGITAL I/Oの端子台展開図は、以下となります。 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ピン 

番号 
信号名 

ピン 

番号 
信号名 

2 DI-CH0(+) 21 DI-CH0(-) 

3 DI-CH1(+) 22 DI-CH1(-) 

4 DI-CH2(+) 23 DI-CH2(-) 

5 DI-CH3(+) 24 DI-CH3(-) 

6 DI-CH4(+) 25 DI-CH4(-) 

7 DI-CH5(+) 26 DI-CH5(-) 

8 DI-CH6(+) 27 DI-CH6(-) 

9 DI-CH7(+) 28 DI-CH7(-) 

 

 

図 ３-１１ ROBIN_DI端子台展開図 

  

1 2 3 4 5 6 9 10

20

11 12 13 14 15 16 17 18 19

21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37

7 8

TB-37 
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３-４   ROBIN_DO 

 

 

 

【 機能 】 

ROBINのDIGITAL I/Oをデジタル入出力モードに設定し、DOデータを出力します。 

 

 

【 入力端子 】  

DO ：  浮動小数点数型 8次元ベクトル 

 

 

【 出力端子 】  

なし 

 

 

【 パラメータ 】  

   

 

図 ３-１２ROBIN_DOパラメータ（共通） 図 ３-１３ ROBIN_DOパラメータ（停止時出力） 

 

サンプル時間  ： ブロックのサンプリング時間 

停止時出力   ： 各チャネルのARMプログラム停止時出力 

      OFF ：停止時にDO出力をOFFに変更します。 

ON ：停止時にDO出力をONに変更します。 

保持 ：停止時にDO出力を変更しません。 
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【 動作説明 】 

「DO」端子への入力をDOデータとして取り込み、サンプル時間毎にROBINのDIGITAL I/Oコネクタか

ら出力します。 

 

入力値と出力の対応を表3-9に示します。 

なお、出力はTTL出力となります。 

 

表 ３-２  ROBIN_DOブロック入出力対応表 

入力値 出力 

1.0未満 OFF (TTL Low) 

1.0以上 ON (TTL High) 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、本ブロックへの入力信号を出力しているブロックのサンプリング時間を継承します。 

 

停止時出力 により、ARMプログラム停止時のデジタル出力値を設定可能です。 

 

本ブロックとROBIN_PWMブロックは同時に使用できません 

 

 

【 使用例 】 

サンプルモデルdido.slxでの使用例です。 

  

図 ３-１４ ROBIN_DO使用例 
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【 端子台展開図 】 

 

本ブロックに対応するDIGITAL I/Oの端子台展開図は、以下となります。 

 

  

  

 

 

 

 

 

 

 

 

ピン 

番号 
信号名 

ピン 

番号 
信号名 

10 DO-CH0(+) 29 DO-CH0(-) 

11 DO-CH1(+) 30 DO-CH1(-) 

12 DO-CH2(+) 31 DO-CH2(-) 

13 DO-CH3(+) 32 DO-CH3(-) 

14 DO-CH4(+) 33 DO-CH4(-) 

15 DO-CH5(+) 34 DO-CH5(-) 

16 DO-CH6(+) 35 DO-CH6(-) 

17 DO-CH7(+) 36 DO-CH7(-) 

 

図 ３-１５ ROBIN_DO端子台展開図 
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20
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３-５   ROBIN_PWM 

 

 

 

【 機能 】 

ROBINのDIGITAL I/OをPWMモードに設定し、入出力を行います。 

本ブロックの使用時、ANALOG I/OやCOUNTER INのトリガはPWM CH0/1のキャリア信号に同期しま 

す。PWM CH2/3～CH10/11も同期する場合はCH0/1との位相差設定を0に設定してください。 

 

IO同期設定でPWMキャリア波の谷、山のいずれかで他の IOと同期するよう設定可能ですが、PWM出力 

波形を非対称（のこぎり波キャリア）とする場合は必ず谷同期に設定してください。 

 

デッドバンド/オーバーラップは、偶数CHと奇数CHを同じ極性としている場合のみ使用できます。 

 

本ブロックとROBIN_DIブロック、ROBIN_DOブロックは同時に使用できません 

 

【 入力端子 】  

PMW_DUTY ：  浮動小数点数型 6次元ベクトル 

DO   ：  浮動小数点数型 2次元ベクトル 

 

【 出力端子 】  

DI   ：  浮動小数点数型 2次元ベクトル 
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【 パラメータ 】  

  

 

左：図 ３-１６ ROBIN_PWMパラメータ（共通）右：図 ３-１７ ROBIN_PWMパラメータ（デフォルト時） 
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 図 ３-１８ ROBIN_PWMパラメータ（全設定項目展開） 
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サンプル時間  ： ブロックのサンプリング時間 

キャリア波周期  ： PWMキャリア波の周期 

DIフィルタ  ： DI入力フィルタ有効/無効 

 

IO同期設定  ： 他 IOとPWM波形の同期位置 

谷同期 

     PWM CH0/1のキャリア波カウント値0で同期します。 

     「基本サンプル時間」とキャリア波周期が異なる場合トリガを間引きます 

同期タイミングは図 ３-１９、図 ３-２０を参照ください。 

図 ３-１９ 谷同期 同期タイミング(分周比1の場合) 

 

図 ３-２０ 谷同期 同期タイミング(分周比2の場合) 

  

IO出力

データ データデータデータデータ

PWMキャリア波

PWMキャリア周期

IOトリガ

データ

PWM偶数CH出力波形

IO出力

PWMキャリア波

PWMキャリア周期

IOトリガ

データ データ データ

PWM偶数CH出力波形
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山同期： 

PWM CH0/1のキャリア波カウント値 freqで同期します。 

「基本サンプル時間」とキャリア波周期が異なる場合トリガを間引きます 

同期タイミングは図 ３-２１、図 ３-２２を参照ください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 ３-２１ 山同期 同期タイミング(分周比1の場合) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 ３-２２ 山同期 同期タイミング(分周比2の場合) 

  

IO出力

データ データデータデータデータ

PWMキャリア波

PWMキャリア周期

IOトリガ

PWM奇数CH出力波形

IO出力

データ

PWMキャリア波

PWMキャリア周期

IOトリガ

PWM奇数CH出力波形

データ データ
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   偶数CH極性     ： 偶数CHのPWM出力信号の極性非常停止信号設定 

正極性 ：アクティブHigh  

負極性 ：アクティブLow  

 

   奇数CH極性     ： 奇数CHのPWM出力信号の極性非常停止信号設定 

正極性 ：アクティブLow  

負極性 ：アクティブHigh  

 

   非常停止信号     ： PWM非常停止信号設定 

なし  ：非常停止信号を使用しない 

DI  ：DI入力を非常停止信号に使用 

 

非常停止信号検出時動作   ： PWM非常停止信号発生時動作設定 

出力継続 ：PWM出力を継続します（停止しません） 

保持  ：停止時の状態を保持します。 

Low  ：停止時にPWM出力をLowに変更します 

High  ：停止時にPWM出力をHighに変更します 

 

非常停止（DI各チャネル）   ： 非常停止信号の設定 

DI CH0 立ち上がり ：DI CH0立ち上がりジ 

DI CH0 立ち下がり ：DI CH0立ち下がりエッジ 

DI CH1 立ち上がり ：DI CH1立ち上がりエッジ 

DI CH1 立ち下がり ：DI CH1立ち下がりエッジ 

外部トリガ 立ち上がり：外部トリガ立ち上がりエッジ 

外部トリガ 立ち下がり：外部トリガ立ち下がりエッジ 
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PWM波形      ： PWM出力波形設定 

対称  ：三角波をキャリア波として下図を出力 

キャリア周期×入力Duty比

キャリア周期

Low High Low

  図 ３-２３ 偶数チャネル出力（三角波キャリア） 

 

キャリア周期×入力Duty比

キャリア周期

High Low High

  図 ３-２４ 奇数チャネル出力（三角波キャリア） 

 

非対称 ：のこぎり波をキャリア波として下図を出力

キャリア周期×入力Duty比

キャリア周期

High Low

 

図 ３-２５ 偶数チャネル出力（のこぎり波キャリア） 

 

キャリア周期×入力Duty比

キャリア周期

Low High

 

図 ３-２６ 奇数チャネル出力（のこぎり波キャリア） 
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デッドバンド/オーバーラップ  ： デッドバンド/オーバーラップ（下図参照）の設定 

なし   ：設定無効 

デッドバンド ：PWM対間のデッドバンドを設定 

オーバーラップ ：PWM対間のオーバーラップを設定 

 

デッドバンド/オーバーラップ時間 ： デッドバンド/オーバーラップ時間設定 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

図 ３-２７ デッドバンド/オーバーラップ動作図 

 

 

位相差基準チャネル    ： 位相差の基準チャネル設定 

0/1CH ：0/1CHを基準とする 

2/3CH ：2/3CHを基準とする 

4/5CH ：4/5CHを基準とする 

6/7CH ：6/7CHを基準とする 

8/9CH ：8/9CHを基準とする 

10/11CH ：10/11CHを基準とする 

 

位相差      ： 位相差時間設定 

  

出力パルス

出力パルス

デッドバンド/
オーバーラップ時間

＜デッドバンド＞

出力パルス

＜オーバーラップ＞

出力パルス

＜デッドバンド/オーバーラップなし＞

CH0(正極性）

CH1（正極性）

CH0(正極性）

CH1（正極性）

CH2(負極性）

CH3（負極性）

CH0(正極性）

CH1（正極性）
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【 動作説明 】 

 

サンプル時間毎に「PWM_DUTY」端子への入力を PWM デューティー比（0.0%～100.0%）として取り込

み、パラメータによるPWM設定での出力制御を行います。 

なお、キャリア波周期が「４-２-４  Simulinkモデル設定」で設定する「基本サンプル周期」の1～1023分

周で表現できない場合、分周で表現できるキャリア周期に ARM プログラムで自動的に変更してワーニング

を通知します。変更後のキャリア周期はホストアプリ上で確認可能です。 

 

例として、「基本サンプル時間」0.001sec でキャリア周期 0.002sec の場合は 0.001sec、「基本サンプル時間」

1.0sec でキャリア周期 0.000001sec の場合は 0.000000977sec、「基本サンプル時間」1/30sec でキャリア周期

0.005secの場合は0.0047619secに変更します。 

 

同期位置で本ブロック以外の IOトリガと本ブロックからのPWM出力が同期します。 

 

本ブロックでのPWM制御設定はチャネル対毎に行います。 

なお、同期位置にPWM 山を設定した場合、全チャネルでPWM 波形を「対称」に設定する必要があります。 

 

「DO」端子への入力をDOから出力します。 

本ブロックへの入力値とボードからの出力を表 ３-３に示します。 

なお、ROBINからの出力はTTL出力となります。 

 

表 ３-３  ROBIN_PWMブロックDO出力対応表 

入力値 出力 

1.0未満 OFF (TTL Low) 

1.0以上 ON (TTL High) 

 

 

DIからの入力値を「DI」端子へ出力します。 

ボードへの入力値と本ブロックからの出力を表 ３-４に示します。 

DIフィルタが有効の場合、80nsec以下の入力をフィルタで除去します。 

 

表 ３-４  ROBIN_PWMブロックDI入力対応表 

DI入力 出力値 

OFF (TTL Low) 0.0 

ON (TTL High) 1.0 

 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、本ブロックに接続しているブロックのサンプリング時間を継承します。 
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【 使用例 】 

サンプルモデルpwmSync.slxでの使用例です。 

 

 

図 ３-２８ ROBIN_PWM使用例 
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【 端子台展開図 】 

本ブロックに対応するDIGITAL I/Oの端子台展開図は、以下となります。 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ピン 

番号 
信号名 

ピン 

番号 
信号名 

2 DI-CH0(+) 21 DI-CH0(-) 

3 DI-CH1(+) 22 DI-CH1(-) 

4 DO-CH0(+) 23 DO-CH0(-) 

5 DO-CH1(+) 24 DO-CH1(-) 

6 PWM-CH0(+) 25 PWM-CH0(-) 

7 PWM-CH1(+) 26 PWM-CH1(-) 

8 PWM-CH2(+) 27 PWM-CH2(-) 

9 PWM-CH3(+) 28 PWM-CH3(-) 

10 PWM-CH4(+) 29 PWM-CH4(-) 

11 PWM-CH5(+) 30 PWM-CH5(-) 

12 PWM-CH6(+) 31 PWM-CH6(-) 

13 PWM-CH7(+) 32 PWM-CH7(-) 

14 PWM-CH8(+) 33 PWM-CH8(-) 

15 PWM-CH9(+) 34 PWM-CH9(-) 

16 PWM-CH10(+) 35 PWM-CH10(-) 

17 PWM-CH11(+) 36 PWM-CH11(-) 

18 外部トリガ(+) 37 外部トリガ(-) 

 

 

図 ３-２９ ROBIN_PWM端子台展開図 
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３-６   ROBIN_CNT 

 

 

【 機能 】 

ROBINからパルスカウンタデータを取り込みます。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

CNT  ：  6次元ベクトル（型は出力形式パラメータで指定） 

 

 

【 パラメータ 】 

  

 
図 ３-３０ ROBIN_CNTパラメータ（共通）   
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図 ３-３１ROBIN_CNTパラメータ（2相パルス）  図 ３-３２ ROBIN_CNTパラメータ（UDC） 

 

 

共通設定項目 

  サンプル時間  ： ブロックのサンプリング時間 

出力形式   ： カウンタ値出力形式設定 

     signed int  ：32bit符号つき整数 

     unsigned int ：32bit符号なし整数 

     float   ：浮動小数点数 

 

  各チャネル設定項目（モード共通） 

  カウンタモード  ： カウンタ動作モード設定 

アップダウン ：アップダウンカウンタ 

2相パルス  ：2相パルスカウンタ 

  入力フィルタ  ： カウンタ入力フィルタ有効/無効 

  極性    ： カウンタ入力極性設定 

正極性 ：入力なし時Low 

負極性 ：入力なし時High 

   

  各チャネル設定項目（2相パルスカウンタモード） 

  逓倍    ： 逓倍設定 

×1 ：1逓倍 

×2 ：2逓倍 

×4 ：4逓倍 

Z相動作   ： Z相信号入力時動作設定 

動作なし    ：Z相信号無効 

カウンタリセット  ：Z相信号で常にカウンタリセット 

カウンタリセット（初回） ：初回のZ相信号のみカウンタリセット 
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【 動作説明 】 

サンプル時間毎に ROBIN の COUNTER_IN に入力されたパルスのカウントデータを「CNT」端子から出

力します。 

カウンタモードをアップダウンに設定した場合、カウンタデータは UP 入力でカウントアップ、DOWN 入

力でカウントダウン、CLR入力でクリアします。 

カウンタモードを2相パルスに設定した場合、カウンタデータはA相入力がB相入力より進んでいる場合カ

ウントアップ、B 相入力より遅れている場合カウントダウンし、Z 相入力で Z 相動作に応じたクリア動作を

行います。 

IEEE 754浮動小数点数の仕様上、絶対値が2^24（16,777,216）を超える整数には単精度浮動小数点数では

正しく表現できない数がありますので、±16,777,216 の範囲外となるカウントデータを使用する場合は倍精

度で演算を行うテンプレートmakeファイルを使用してください。 

 

本ブロックではカウンタデータをサイクリックで扱うため、出力形式が unsigned int の場合はカウント値 0

とカウント値4,294,967,295の間、出力形式が signed intおよび floatの場合はカウント値2,147,483,647と

カウント値-2,147,483,648の間で値のオーバーフローが発生します。 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 

 

 

なお、本ブロックを使用したモデルのビルド時に「m7_CntGetData の引数の符号が整合しない」というワ

ーニングが表示されますが、本ブロックでは出力形式の設定によってカウントデータを符号付きで取り扱う

必要があるためこのワーニングは無視してください。 

 

 
図 ３-３３ ROBIN_CNTワーニング 
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【 使用例】 

サンプルモデル cnt.slxでの使用例です。 

 

図 ３-３４ ROBIN_CNT使用例 
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【 端子台展開図 】 

本ブロックに対応するCOUNTER INの端子台展開図は、以下となります。 

展開図は 2 相パルスモードの信号で記載しておりますので、アップダウンカウンタモードで使用の場合は

PHASE_AをUP、PHASE_BをDOWN、PHASE_ZをCLRに 読み替えてください。 

 

  

  

 

 

 

 

 

 

 

ピン 

番号 
信号名 

ピン 

番号 
信号名 

1 CNT-CH0_PHASE_A(+) 20 CNT-CH0_PHASE_A(-) 

2 CNT-CH0_PHASE_B(+) 21 CNT-CH0_PHASE_B(-) 

3 CNT-CH0_PHASE_Z(+) 22 CNT-CH0_PHASE_Z(-) 

4 CNT-CH1_PHASE_A(+) 23 CNT-CH1_PHASE_A(-) 

5 CNT-CH1_PHASE_B(+) 24 CNT-CH1_PHASE_B(-) 

6 CNT-CH1_PHASE_Z(+) 25 CNT-CH1_PHASE_Z(-) 

7 CNT-CH2_PHASE_A(+) 26 CNT-CH2_PHASE_A(-) 

8 CNT-CH2_PHASE_B(+) 27 CNT-CH2_PHASE_B(-) 

9 CNT-CH2_PHASE_Z(+) 28 CNT-CH2_PHASE_Z(-) 

10 CNT-CH3_PHASE_A(+) 29 CNT-CH3_PHASE_A(-) 

11 CNT-CH3_PHASE_B(+) 30 CNT-CH3_PHASE_B(-) 

12 CNT-CH3_PHASE_Z(+) 31 CNT-CH3_PHASE_Z(-) 

13 CNT-CH4_PHASE_A(+) 32 CNT-CH4_PHASE_A(-) 

14 CNT-CH4_PHASE_B(+) 33 CNT-CH4_PHASE_B(-) 

15 CNT-CH4_PHASE_Z(+) 34 CNT-CH4_PHASE_Z(-) 

16 CNT-CH5_PHASE_A(+) 35 CNT-CH5_PHASE_A(-) 

17 CNT-CH5_PHASE_B(+) 36 CNT-CH5_PHASE_B(-) 

18 CNT-CH5_PHASE_Z(+) 37 CNT-CH5_PHASE_Z(-) 

 

図 ３-３５ ROBIN_CNT端子台展開図 
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３-７   ROBIN_SERIAL_CONFIG 

 

 

【 機能 】 

ROBINのシリアル通信設定を行います。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

なし 

 

 

【 パラメータ 】 

 

図 ３-３６ROBIN_SERIAL_CONFIGパラメータ（232）   図 ３-３７ ROBIN_SERIAL_CONFIGパラメータ（422/485） 
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通信仕様     ： RS-232 / RS-422 / RS-485全二重 / RS-485半二重から選択。 

終端抵抗     ： 有無を選択（RS-232の場合「なし」固定） 

ビットレート    ： ビットレートを300bps ～ 1500000bpsで指定。 

       （RS-232の場合上限500000 bps） 

ビット長     ： 7bit/8bitから選択。 

ストップビット   ： 1bit/2bitから選択。 

パリティ     ： なし/奇数パリティ/偶数パリティから選択。 

フロー制御    ： 制御有無を選択。 

 

【 動作説明 】 

ROBINのSERIALポートが本ブロックでのパラメータ設定通りに動作するよう設定します。 

設定後、シリアル通信の送受信が可能になります。 

 

 

【 使用例 】 

サンプルモデル rs_echoでの使用例です。 

 

  
図 ３-３８ ROBIN_SERIAL _CONFIG使用例 
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【 コネクタピンアサイン 】 

 

本ブロックに対応するSERIALのコネクタピンアサインは以下となります。 

通信仕様によりピンアサインが異なりますのでご注意ください。 

 

なお、ROBINで使用している「i.MX8M Plus」マイコンのデータシートではRS-232Cのハードウェアフロ

ー制御出力をCTS信号、入力をRTS信号としていますが、本書記載のピンアサインは一般的なRS-232Cと

合わせて出力をRTS信号、入力をCTS信号としています。 

 

 

[RS-232C] 

 

 

 

 

 

 

ピン 

番号 
信号名 

ピン 

番号 
信号名 

1 N.C. 6 N.C. 

2 RxD 7 RTS 

3 TxD 8 CTS 

4 N.C. 9 N.C. 

5 GND   

 

信号説明 

信号名 入出力 信号説明 

RXD 入力 RS232Cデータ受信 

TXD 出力 RS232Cデータ送信 

RTS 出力 RS232C送信リクエスト 

CTS 入力 RS232C送信許可 

GND － グランド 

N.C. － No Connect（未使用） 

 

 

図 ３-３９ ROBIN_SERIAL_CONFIGコネクタピンアサイン（RS-232） 

 

  

1 5

6 9
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[RS-422、RS-485FULL DUPLEX] 

 

 

 

 

 

 

ピン 

番号 
信号名 

ピン 

番号 
信号名 

1 N.C. 6 N.C. 

2 RxD+ 7 TxD- 

3 TxD+ 8 RxD- 

4 N.C. 9 N.C. 

5 GND   

 

信号説明 

信号名 入出力 信号説明 

RXD+ 入力 RS422/RS485データ受信+側 

RXD- 入力 RS422/RS485データ受信-側 

TXD+ 出力 RS422/RS485データ送信+側 

TXD- 出力 RS422/RS485データ送信-側 

GND － グランド 

N.C. － No Connect（未使用） 

 

 

 

図 ３-４０ ROBIN_SERIAL_CONFIGコネクタピンアサイン（RS-422、RS-485全二重） 
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[RS-485HALF DUPLEX] 

 

 

 

 

 

 

ピン 

番号 
信号名 

ピン 

番号 
信号名 

1 N.C. 6 N.C. 

2 Reserved 7 RxD-/TxD- 

3 RxD+/TxD+ 8 Reserved 

4 N.C. 9 N.C. 

5 GND   

 

 

信号説明 

信号名 入出力 信号説明 

RXD+ 入力 RS422/RS485データ受信+側 

RXD- 入力 RS422/RS485データ受信-側 

TXD+ 出力 RS422/RS485データ送信+側 

TXD- 出力 RS422/RS485データ送信-側 

GND － グランド 

N.C. － No Connect（未使用） 

Reserved  予約（未使用） 

 

 

図 ３-４１ ROBIN_SERIAL_CONFIGコネクタピンアサイン（RS-485半二重） 

  

1 5

6 9
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３-８   ROBIN_SERIAL_SEND 

 
 

【 機能 】 

ROBINからシリアル通信データを送信します。 

 

【 入力端子 】  

len   ：  浮動小数点数型スカラー 

data   ：  8bit符号なし整数型 1024次元ベクトル 

 

 

【 出力端子 】  

なし 

 

 

【 パラメータ 】  

 

 

 

図 ３-４２ ROBIN_SERIAL_SENDパラメータ 

 

サンプル時間   ： ブロックのサンプリング時間 

   

 

【 動作説明 】 

サンプル時間毎に「Data」端子への入力データ配列の先頭から「Len」端子への入力値個のデータを

ROBINのSERIALからシリアル通信で出力します。 

本ブロックは、ROBIN_SERIAL_CONFIGブロックと共に使用します。 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 

 

本ブロックではシリアル通信の出力完了監視を行っており、ROBIN_SERIAL_CONFIGブロックで設定し 

たビットレートが低いほど処理に時間がかかる仕様であることにご注意ください。 
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【 使用例 】 

サンプルモデル rs_echoでの使用例です。 

 

  
図 ３-４３ ROBIN_SERIAL_SEND使用例 

 

【 端子台展開図 】 

ROBIN_SERIAL_CONFIGと同じです。 
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３-９   ROBIN_SERIAL_RECV 

 

 

【 機能 】 

ROBINで受信したシリアル通信データを取得します。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

len   ：  浮動小数点数型スカラー 

data   ：  8bit符号なし整数型 1024次元ベクトル 

 

 

【 パラメータ 】  

 

図 ３-４４ ROBIN_SERIAL_RECVパラメータ 

 

サンプル時間   ： ブロックのサンプリング時間 

    

【 動作説明 】 

 

サンプル時間毎にROBIN のSERIAL で受信したシリアル通信データの長さを「Len」端子、受信データを

「Data」端子から出力します。 

サンプル時間毎に受信できる最大データ長は1024byteとなります。 

 

本ブロックは、ROBIN_SERIAL_CONFIGブロックと共に使用します。 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 
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【 使用例 】 

サンプルモデル rs_echoでの使用例です。 

 

 
図 ３-４５ ROBIN_SERIAL_RECV使用例 

 

【 端子台展開図 】 

ROBIN_SERIAL_CONFIGと同じです。 
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３-１０   ROBIN_UDP_CONFIG 

 

 

【 機能 】 

ROBINのUDP通信設定を行います。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

なし 

 

 

【 パラメータ 】 

  

図 ３-４６ROBIN_UDP_CONFIGパラメータ 

 

IPアドレス    ： IPアドレス 

サブネットマスク   ： IPアドレスサブネットマスク 

デフォルトゲートウェイ  ： デフォルトゲートウェイ 

ポート番号指定   ： ポート番号の固定設定 

ポート番号    ： ポート番号（固定設定としない場合、非表示） 
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【 動作説明 】 

ROBINの to DEVICEポートがパラメータ設定通りに動作するようネットワークの設定を行います。 

設定後に to DEVICEポートでUDP通信の送受信が可能になります。 

 

本ブロックで設定するネットワーク設定は to HOSTポートでのホストPCとの通信には影響しません。 

 

 

【 使用例 】 

サンプルモデルudp_echoでの使用例です。 

 

  

図 ３-４７ ROBIN_UDP_CONFIG使用例 
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３-１１   ROBIN_UDP_SEND 

 
 

【 機能 】 

ROBINから指定の IPアドレスにUDP通信データを送信します。 

 

【 入力端子 】  

len   ：  浮動小数点数型スカラー 

data   ：  8bit符号なし整数型 可変次元ベクトル 

 

 

【 出力端子 】  

なし 

 

 

【 パラメータ 】  

 

 

図 ３-４８ ROBIN_UDP_SENDパラメータ 

 

サンプル時間   ： ブロックのサンプリング時間 

通信先 IPアドレス  ： UDP送信相手の IPアドレス 

通信先ポート番号  ： UDP送信相手のポート番号 

   

  



                 Simulink ライブラリ取扱説明書 DRA0001988-00-S26631 

 - 48 - 

 

【 動作説明 】 

サンプル時間毎に「data」端子への入力データ配列の先頭から「len」端子への入力値個のデータを ROBIN

の to DEVICEポートから通信先 IPアドレス、通信先ポート番号で指定した通信相手に送信します。 

本ブロックは、ROBIN_UDP_CONFIGブロックと共に使用します。 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 

 

本ブロックでは UDP 通信の送信完了監視を行っており、送信データ数が多い場合、「基本サンプル時間」の

設定によっては周期超過のエラーが発生することにご注意ください。 

 

ROBINのUDPには、初回のUDPデータ送信開始からARPによるMACアドレス解決が行われるまでの 

間（約1秒）に32,768バイトを超えるデータを送信することができない制約がありますが、この制約による 

UDP送信失敗の発生はROBINのARMプログラム、UDP送信先のデバイスのいずれでも認識できません。 

 

データの送信漏れのない確実なUDP 通信を行うには、Enabled Subsystem 等を利用して初回送信後約 1 秒間本

ブロックを実行しないか、初回の通信データサイズを 32768byte 以下として通信相手とのハンドシェイクを行っ

た後に2回目以降の送信を行うようにしてください。 

 

【 使用例 】 

サンプルモデルudp_echoでの使用例です。 

 

  

図 ３-４９ ROBIN_UDP_SEND使用例 
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３-１２   ROBIN_UDP_RECV 

 

 

【 機能 】 

ROBINで指定の IPアドレスから受信したUDP通信データを取得します。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

len   ：  浮動小数点数型スカラー 

data   ：  8bit符号なし整数型 8872次元ベクトル 

 

 

【 パラメータ 】  

 

図 ３-５０ ROBIN_UDP_RECVパラメータ 

 

サンプル時間   ： ブロックのサンプリング時間 

受信 IPアドレス   ： UDP送信元の IPアドレス 
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【 動作説明 】 

サンプル時間毎にROBINの to DEVICEポートで受信した受信 IPアドレスから送信されたUDP通信デー

タ長を「len」端子、データを「data」端子から出力します。 

UDP は最大 65,507byte のデータを「UDP データグラム」としてまとめて通信を行うプロトコルですが、

ROBINは8,872byte以下のUDPデータグラムのみを受信可能な仕様となっております。 

8,873byte 以上のUDP データグラムは受信時に破棄されますが、送信元、ROBIN のどちらともデータグラ

ムの破棄はユーザに通知されません。 

 

サンプル時間内に受信 IP アドレスから UDP データグラムを受信していない場合（8,873byte 以上の UDP

データグラムを破棄した場合も含みます）、「len」端子の出力値は0となります。 

 

サンプル時間内に受信 IPアドレスからのUDPデータグラムを複数回受信した場合、サンプル時間毎に1デ

ータグラムずつ受信順に「len」端子、「data」端子から出力します。 

 

本ブロックは、ROBIN_UDP_CONFIGブロックと共に使用します。 

本ブロックとROBIN_UDP_RECV_ANYIPブロックを同時に使用することはできません。 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 

 

 

【 使用例 】 

サンプルモデルudp_echoでの使用例です。 

 

  

図 ３-５１ ROBIN_UDP_RECV使用例 
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３-１３   ROBIN_UDP_RECV_ANYIP 

 

 

【 機能 】 

ROBINで受信したUDP通信データを取得します。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

IPadr   ：  8bit符号なし整数型4次元ベクトル 

port   ：  16bit符号なし整数型スカラー 

len   ：  浮動小数点数型スカラー 

data   ：  8bit符号なし整数型 8872次元ベクトル 

 

 

【 パラメータ 】  

 

図 ３-５２ ROBIN_UDP_RECV_ANYIPパラメータ 

 

サンプル時間   ： ブロックのサンプリング時間 
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【 動作説明 】 

サンプル時間毎にROBINのto DEVICEポートで受信したUDP通信データの送信元IPアドレスを「IPadr」

端子、送信元ポート番号を「port」端子、受信したデータ長を「len」端子、受信データを「data」端子から

出力します。 

UDP は最大 65,507byte のデータを「UDP データグラム」としてまとめて通信を行うプロトコルですが、

ROBINは8,872byte以下のUDPデータグラムのみを受信可能な仕様となっております。 

8,873byte 以上のUDP データグラムは受信時に破棄されますが、送信元、ROBIN のどちらともデータグラ

ムの破棄はユーザに通知されません。 

 

サンプル時間内に受信 IP アドレスから UDP データグラムを受信していない場合（8,873byte 以上の UDP

データグラムを破棄した場合も含みます）、「len」端子の出力値は0となります。 

サンプル時間内に UDP 通信データを複数回受信した場合、サンプル時間毎に 1 データずつ受信順に出力し

ます。 

 

サンプル時間毎に受信できる最大データ長は8872byteとなります。 

 

本ブロックは、ROBIN_UDP_CONFIGブロックと共に使用します。 

本ブロックとROBIN_UDP_RECVブロックを同時に使用することはできません。 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 

 

 

【 使用例 】 

任意の IPアドレスからのUDP受信をホストに通知するモデルでの使用例を以下に示します。 
 

 

図 ３-５３ ROBIN_UDP_RECV_ANYI`使用例 
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３-１４   ROBIN_REALTIME_TRANSFER 

 

 

 

【 機能 】 

ホストアプリケーションにグラフ表示とリアルタイム保存を行うデータを送信します。 

 

 

【 入力端子 】  

signal  ：  浮動小数点数型可変次元ベクトル  

 

 

【 出力端子 】  

なし 

 

 

【 パラメータ 】  

 

図 ３-５４ SGL_REALTIME_TRANSFERパラメータ 

 

サンプル時間    ： ブロックのサンプリング時間 
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【 動作説明 】 

サンプル時間毎に「Signal 端子」から取り込んだ信号値をホストアプリケーションに送信できる状態としま

す。ホストアプリケーションで信号を登録することによりグラフ表示とリアルタイムデータ保存が可能です。 

グラフ表示は4096点、リアルタイム保存データは1ファイルあたり8192点となります。 

詳細はホストアプリケーション取扱説明書（DRA0001988-00-S26632）を参照ください。 

 

本ブロックはホストアプリケーションとリアルタイムで通信を行うブロックのため、スタンドアローンモー

ドでは動作しません。 

 

本ブロックへの入力信号数に制限はありませんが、ホストアプリケーションで登録してグラフ表示とリアル

タイムデータ保存を行う信号数（以下、登録信号数）はホストアプリケーションの仕様により64信号までと

なります。 

 

ただし、ROBIN_DATA_SAVE ブロックまたはROBIN_DATA_SAVE＿REPEAT ブロックで非常に多数の

データを保存する設定としている場合、ROBIN のメモリ上に確保したヒープ領域の容量の制約により 64 信

号を登録できない場合もあります 

 

本ブロックへの複数信号の入力には、Simulinkの信号結合ブロック（MUXブロックまたはBus Creatorブ

ロック）を使用してください。 

アプリケーションでの表示信号の指定は、ブロックへの入力チャネル番号で行います。 

（信号結合ブロックの上から順に0、1、2、...となります） 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 

 

【 使用例 】 

サンプルモデル sineWave.slxでの使用例です。 

 

図 ３-５５ ROBIN_REALTIME_TRANSFER使用例 
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３-１５   ROBIN_DATA_SAVE 

 

 
 

【 機能 】 

トリガ入力でデータを保存します。 

 

 

【 入力端子 】  

signal ：   浮動小数点数型可変次元ベクトル  

trigger ：  浮動小数点数型スカラー 

 

 

【 出力端子 】  

なし 

 

 

【 パラメータ 】  

 

図 ３-５６ ROBIN_DATA_SAVEパラメータ 

 

トリガ待ち設定   ： トリガ待ちの開始設定 

データ点数    ： 保存するデータ点数 

プリトリガデータ点数  ： 保存するトリガ発生前のデータ点数 

サンプル時間   ： ブロックのサンプリング時間 
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【 動作説明 】 

 

「trigger」端子への入力値が 1 以上の時をトリガとして、サンプル時間毎に「signal」端子から取り込んだ

信号値をROBINの内部メモリにデータ点数保存します。 

通常はトリガ発生後の「データ点数－プリトリガデータ点数」点とトリガ発生前の「プリトリガデータ点数」

点を保存しますが、トリガ待ちの開始から「プリトリガデータ点数」を保存する前にトリガが発生した場合

はトリガ待ちの開始から「データ点数」点の保存となります。 

 

トリガ値の確認はトリガ待ち設定により行います。ARM プログラム実行開始直後からデータの保存を行う

場合、「常時トリガ待ち」に設定してください。 

なお、本ブロックをトリガ待ち設定「常時トリガ待ち」で使用する場合、ARM プログラム実行中に 1 回の

みデータを保存する仕様となっております。 

複数回トリガでデータを保存する場合はトリガ待ち設定を「ホストアプリケーション指示」に設定するか、

後述のROBIN_DATA_SAVE_REPEATブロックを使用してください。 

 

本ブロックで保存できるデータ点数は、ご使用のテンプレートmakeファイルにより変動します。 

テンプレートmake ファイルについては「4-2-2 テンプレートmake ファイルの選択（通常モード用）」およ

び「4-2-3テンプレートmakeファイルの選択（スタンドアローンモード用）」を参照ください。 

 

なお、本ブロックとROBIN_REALTIME_TRANSFERブロックは同じメモリ空間にデータ保存するため、

ROBIN_REALTIME_TRANSFER ブロックを使用する場合、登録 1 信号毎に 24,576 点分のメモリを使用

することにご注意ください。 

 

表 ３-５ ROBIN_DATA_SAVE最大保存点数 

テンプレートmakeファイル 最大保存点数 

robin_itc_real64 33,540,000 

robin_itc_real32 67,090,000 

robin_ddr_real64 16,760,000 

robin_ddr_real32 33,540,000 

robin_bss_real64 8,370,000 

robin_bss_real32 16,760,000 

robin_itc_real64_sa 33,540,000 

robin_itc_real32_sa 67,090,000 

robin_ddr_real64_sa 16,760,000 

robin_ddr_real32_sa 33,540,000 

robin_bss_real64_sa 8,370,000 

robin_bss_real32_sa 16,760,000 

 

 

本ブロックへの複数信号の入力には、Simulinkの信号結合ブロック（MUXブロックまたはBus Creatorブ

ロック）を使用してください。 

アプリケーションでの信号の指定は、ブロックへの入力チャネル番号で行います。 

（信号結合ブロックの上から順に0、1、2、...となります） 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 
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【 使用例 】 

サンプルモデル sineWave.slxでの使用例です。 

 

図 ３-５７ SGL_DATA_SAVE使用例 
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３-１６   ROBIN_DATA_SAVE_REPEAT 

 

 

 

【 機能 】 

トリガ入力でデータの繰返保存を行います。 

 

 

【 入力端子 】  

signal  ：  浮動小数点数型可変次元ベクトル  

start_trigger ：  浮動小数点数型スカラー 

end_trigger ：  浮動小数点数型スカラー 

 

 

【 出力端子 】  

なし 

 

 

【 パラメータ 】  

 
図 ３-５８ ROBIN_DATA_SAVE_REPEATパラメータ 

 

最大データ点数   ： 保存するデータ点数 

プリトリガデータ点数  ： 保存するトリガ発生前のデータ点数 

サンプル時間   ： ブロックのサンプリング時間 

最大繰返収録回数  ： 繰返保存を行う回数設定 

  



                 Simulink ライブラリ取扱説明書 DRA0001988-00-S26631 

 - 59 - 

 

【 動作説明 】 

「start_trigger」端子への入力値が1以上の時をトリガとして、サンプル時間毎に「signal」端子から取り込

んだ信号値をROBINの内部メモリにデータ点数保存する処理を繰返保存回数繰り返します。 

ただし、繰返保存回数を-1に設定している場合はホストから停止指示があるまで無限に繰り返します 

 

通常はトリガ発生後の「データ点数－プリトリガデータ点数」点とトリガ発生前の「プリトリガデータ点数」

点を保存しますが、トリガ待ちの開始から「プリトリガデータ点数」を保存する前にトリガが発生した場合

はトリガ待ちの開始から「データ点数」点の保存となります。 

プリトリガを設定している場合、2 回目以降の保存において 1 回前の繰り返し保存で保存済みのデータはプ

リトリガデータに含まれないことにご注意ください。 

 

トリガ待ちの開始以降に「end_trigger」端子からの入力値が 1 以上の場合、データ点数の設定にかかわらず

保存処理を中断し、次の繰返集録のトリガ待ちを開始します。 

なお、トリガ待ちが有効な状態で「start_trigger」端子と「end_trigger」端子が同時に 1.0 以上とならない

ようにモデリングを行ってください。 

 

本ブロックで保存できるデータ点数は、ご使用のテンプレートmakeファイルにより変動します。 

テンプレートmake ファイルについては「4-2-2 テンプレートmake ファイルの選択（通常モード用）」およ

び「4-2-3テンプレートmakeファイルの選択（スタンドアローンモード用）」を参照ください。 

 

なお、本ブロックとROBIN_REALTIME_TRANSFERブロックは同じメモリ空間にデータ保存するため、

ROBIN_REALTIME_TRANSFER ブロックを使用する場合、登録 1 信号毎に 24,576 点分のメモリを使用

することにご注意ください。 

 

表 ３-６ ROBIN_DATA_SAVE最大保存点数 

テンプレートmakeファイル 最大保存点数 

robin_itc_real64 33,540,000 

robin_itc_real32 67,090,000 

robin_ddr_real64 16,760,000 

robin_ddr_real32 33,540,000 

robin_bss_real64 8,370,000 

robin_bss_real32 16,760,000 

robin_itc_real64_sa 33,540,000 

robin_itc_real32_sa 67,090,000 

robin_ddr_real64_sa 16,760,000 

robin_ddr_real32_sa 33,540,000 

robin_bss_real64_sa 8,370,000 

robin_bss_real32_sa 16,760,000 

 

 

本ブロックへの複数信号の入力には、Simulinkの信号結合ブロック（MUXブロックまたはBus Creatorブ

ロック）を使用してください。 

アプリケーションでの信号の指定は、ブロックへの入力チャネル番号で行います。 

（信号結合ブロックの上から順に0、1、2、...となります） 

 

サンプル時間の値は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間の整数倍または-1としてください。 

-1を設定した場合は、Simulinkモデル全体のサンプリング時間を継承します。 
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【 使用例 】 

サンプルモデル sineWave_repeat.slxでの使用例です。 

 

 

図 ３-５９ ROBIN_DATA_SAVE_REPEAT使用例 
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３-１７   ROBIN_EXT_TRIG_START 

 

 

 

【 機能 】 

外部制御信号によるARMプログラムの開始設定を行います。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

なし 
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【 パラメータ 】  

 

  
左：図 ３-６０ ROBIN_EXT_TRIG_STARTパラメータ（AD） 

右： 図 ３-６１ ROBIN_EXT_TRIG_STARTパラメータ（DI） 

 

IO種別   ： 外部制御信号として使用する IO 

       AD    ：ANALOG I/O ADCH0～CH7 

       DI（DIモード） ：DIGITAL I/O DICH0～CH7 

       DI（PWMモード） ：DIGITAL I/O PWMDICH0～CH1 

トリガ発生チャネル  ： 外部制御信号として使用する I/Oチャネル 

ADしきい値   ： ADを使用する場合のしきい値 

ADトリガ判定   ： ADを使用する場合のトリガ判定方法 

       しきい値以上 ： AD入力電圧＞ADしきい値の時制御開始 

       しきい値以下 ： AD入力電圧＜ADしきい値の時制御開始 

DIトリガ    ： DIを使用する場合のトリガ判定方法 

ON ： DIがONの時制御開始 

OFF ： DIがOFFの時制御開始 

 

【 動作説明 】 

ARMプログラムの実行停止中に IO種別のトリガ発生チャネルをポーリングします。 

AD しきい値とAD トリガ判定（IO種別がAD の場合）またはDI トリガ（IO種別がDI の場合）の条件を

みたすことで、ホストアプリケーションからの ARM プログラム実行開始指示によらず ARM プログラムの

実行を開始します。 

 

IO種別がADの場合、ADレンジはROBIN_ADブロックで設定したレンジを使用します。 

ただし、ROBIN_ADブロックを使用していないモデルでは±10Vレンジで動作します。 

 

IO 種別がDI（DI モード）の場合、ROBIN_PWM ブロックは使用できず、ROBIN_EXT_TRIG_STOP ブ

ロックの IO種別をDI（PWMモード）に設定することもできません。 

IO 種別が DI（PWM モード）の場合、ROBIN_DI ブロックと ROBIN_DO ブロックは使用できず、

ROBIN_EXT_TRIG_STOPブロックの IO種別をDI（DIモード）に設定することもできません。 

 

本ブロックと ROBIN_EXT_TRIG_STOP ブロックの両方の条件を満たす外部制御信号入力が行われると

ARMプログラムを制御できなくなるため、併用時は同時に条件を満たさないようご注意ください 
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【 使用例 】 

サンプルモデル sineWave_ext.slxでの使用例です。 

 

 

図 ３-６２ ROBINEXT_TRIG_START使用例 
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３-１８   ROBIN_EXT_TRIG_STOP 

 

 

 

【 機能 】 

外部制御信号によるARMプログラムの開始設定を行います。 

 

 

【 入力端子 】  

なし 

 

 

【 出力端子 】  

なし 
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【 パラメータ 】  

 

  

左：図 ３-６３ ROBIN_EXT_TRIG_STOPパラメータ（AD） 

右： 図 ３-６４ ROBIN_EXT_TRIG_STOPパラメータ（DI） 

 

IO種別   ： 外部制御信号として使用する IO 

       AD    ：ANALOG I/O ADCH0～CH7 

       DI（DIモード） ：DIGITAL I/O DICH0～CH7 

       DI（PWMモード） ：DIGITAL I/O PWMDICH0～CH1 

トリガ発生チャネル  ： 外部制御信号として使用する I/Oチャネル 

ADしきい値   ： ADを使用する場合のしきい値 

ADトリガ判定   ： ADを使用する場合のトリガ判定方法 

       しきい値以上 ： AD入力電圧＞ADしきい値の時制御開始 

       しきい値以下 ： AD入力電圧＜ADしきい値の時制御開始 

DIトリガ    ： DIを使用する場合のトリガ判定方法 

ON ： DIがONの時制御開始 

OFF ： DIがOFFの時制御開始 

 

【 動作説明 】 

ARM プログラムの実行中に IO 種別のトリガ発生チャネルのデータを取得し、AD しきい値とAD トリガ判

定（IO種別がAD の場合）またはDIトリガ（IO種別がDIの場合）の条件をみたすことで、ホストアプリ

ケーションからのARMプログラム実行停止指示によらずARMプログラムの実行を停止します。 

 

IO種別がADの場合、ADレンジはROBIN_ADブロックで設定したレンジを使用します。 

ただし、ROBIN_ADブロックを使用していないモデルでは±10Vレンジで動作します。 

 

IO種別がDI（DIモード）の場合、ROBIN_PWMブロックは使用できず、ROBIN_EXT_TRIG_STARTブ

ロックの IO種別をDI（PWMモード）に設定することもできません。 

IO 種別が DI（PWM モード）の場合、ROBIN_DI ブロックと ROBIN_DO ブロックは使用できず、

ROBIN_EXT_TRIG_STARTブロックの IO種別をDI（DIモード）に設定することもできません。 

 

 

本ブロックと ROBIN_EXT_TRIG_START ブロックの両方の条件を満たす外部制御信号入力が行われると

ARMプログラムを制御できなくなるため、併用時は同時に条件を満たさないようご注意ください 
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【 使用例 】 

サンプルモデル sineWave_ext.slxでの使用例です。 

 

 

図 ３-６５ ROBINEXT_TRIG_STOP使用例 
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４．  MATLAB/SimulinkでのARMプログラム作成 
 

本章では、ROBINライブラリを使用したSimulinkモデルからARMプログラムを作成する手順を示します。 

 

 

４-１   Simulinkモデルの作成 

 

 

４-１-１  ROBINライブラリの起動 

 

MATLABを起動し、MATLABコマンドウィンドウに”passRobinWpf”と入力してROBINライブラリを呼び出し

ます。 

 

ROBINライブラリはMATLAB R2022b以降でのみ使用できる仕様としているため、MATLAB R2022a以前で

は起動できません。 

また、32bit版のMATLABでは使用できません。 

 

MathWorks社はMATLAB/Simulinkのバージョンアップ時に予告なく仕様の大きな変更を行う場合があるた

め、弊社で動作を保証しているバージョンよりも新しいMATLABでの動作保証はいたしかねます。 

 

ROBINライブラリの詳細については「３．  Pass/ROBINライブラリブロック仕様」を参照ください。 

 

 
 

図 ４-１ MATLAB画面 
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４-１-２  Simulinkモデルの作成、保存 

 

Simulinkライブラリブラウザで「ファイル」メニューから「新規作成」－「モデル」を選択し、新規Simulinkモ

デルを開きます。 

SimulinkモデルにROBINライブラリおよびSimulinkライブラリのブロック配置と結線を行います。図 ４-２に

作成例を示します。 

Pass/ROBINのsampleフォルダ内にROBINライブラリを使用した簡単なサンプルSimulinkモデルを用意してい

ますのでご活用ください。 

 

Simulinkモデルの保存時に、SLX形式とMDL形式を選択できますが、どちらの形式で保存しても問題ありませ

ん。 

 

 

図 ４-２ Simulinkモデルの例 
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４-２   Cコード生成、ARMプログラムビルド 

 

４-２-１  システムターゲットファイルの選択 

 

ROBIN用ARMプログラムを作成するための設定変更を行います。 

 

Simulinkモデルの「シミュレーション」メニューから「モデルコンフィギュレーションパラメータ」をクリック

します。画面左側の「選択」ツリーから「コード生成」を選択すると、図 ４-３の画面になります。 

Pass/ROBIN用ARMプログラムを作成するために、システムターゲットファイルをrobin.tlcとしてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  
 

 

 

 

 

図 ４-３ コード生成設定 

  

参照ボタンをクリックし

て選択します 

robin.tlc を選択すると robin_tcm_real64.tmf

が自動的に選択されます。 
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４-２-２  テンプレートmakeファイルの選択（通常モード用） 

 

ホストアプリケーションからARMプログラムを制御する通常モード用の「テンプレートmakefile」として、表 

４-１に示すファイルを用意しています。 

 

表 ４-１ テンプレートmakeファイル(通常モード用)一覧 

テンプレートmakefile プログラム格納位置 .bss領域格納位置 データ保存領域サイズ 浮動小数点精度 

robin_tcm_real32.tmf ITCM DTCM 256MB   (DDR全域) 単精度 

robin_tcm_real64.tmf ITCM DTCM 256MB   (DDR全域) 倍精度 

robin_ddr_real32.tmf DDR DTCM 128MB   (DDRの1/2) 単精度 

robin_ddr_real64.tmf DDR DTCM 128MB   (DDRの1/2) 倍精度 

robin_bss_real32.tmf  DDR DDR 64MB   (DDRの1/4) 単精度 

robin_bss_real64.tmf  DDR DDR 64MB   (DDRの1/4) 倍精度 

 

なお、32bit 単精度浮動小数点数を使用するテンプレートmakeファイルで作成したARMプログラムはSimulink

モデルのPC上でのシミュレーション実行（64bit 倍精度浮動小数点数）結果との間に大きな演算誤差が発生する

場合があるため、通常は倍精度で演算を行うテンプレートmakeファイルの使用を推奨いたします。 

 

表 ４-２ テンプレートmakeファイル(通常モード用)使用目的 

テンプレートmakefile 使用目的 

robin_tcm_real32.tmf 通常使用するテンプレートmakeファイル（単精度） 

robin_tcm_real64.tmf 通常使用するテンプレートmakeファイル（倍精度） 

robin_ddr_real32.tmf From Workspace等の静的メモリを多量に必要とするブロックの使用（単精度） 

robin_ddr_real64.tmf From Workspace等の静的メモリを多量に必要とするブロックの使用（単精度） 

robin_bss_real32.tmf  非常に多数のブロックを含み.bss領域がDTCMに格納できないモデル 

robin_bss_real64.tmf  非常に多数のブロックを含み.bss領域がDTCMに格納できないモデル 
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４-２-３  テンプレートmakeファイルの選択（スタンドアローンモード用） 

 

スタンドアローンモード用の「テンプレートmakefile」として、表 ４-３に示すファイルを用意しています。 

使用用途は_saがつかない通常モード用のテンプレートmakeファイルと同じになります。 

スタンドアローンモードで保存したデータの取得を行うためには、SGL_DATA_SAVEブロックのトリガ待ち設

定を「常時トリガ待ち」に設定する必要があることにご注意ください。 

 

なお、スタンドアローンモードは、通常モードで開発し十分に動作検証を行ったARMプログラムをROBIN単独

で動作させるモードとなりますので、スタンドアローンモードでのARMプログラム開発は行わないでください。 

 

表 ４-３ テンプレートmakeファイル(スタンドアローンモード用)一覧 

テンプレートmakefile プログラム格納位置 .bss領域格納位置 データ保存領域サイズ 浮動小数点精度 

robin_tcm_real32_sa.tmf ITCM DTCM 256MB   (DDR全域) 単精度 

robin_tcm_real64_sa.tmf ITCM DTCM 256MB   (DDR全域) 倍精度 

robin_ddr_real32_sa.tmf DDR DTCM 128MB   (DDRの1/2) 単精度 

robin_ddr_real64_sa.tmf DDR DTCM 128MB   (DDRの1/2) 倍精度 

robin_bss_real32_sa.tmf  DDR DDR 64MB   (DDRの1/4) 単精度 

robin_bss_real64_sa.tmf  DDR DDR 64MB   (DDRの1/4) 倍精度 
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４-２-４  Simulinkモデル設定 

 

Simulink Coderでコードを生成するためのSimulinkモデル設定を行います。 

 

Simulinkモデルの「シミュレーション」メニューから「モデルコンフィギュレーションパラメータ」をクリック

します。画面左側の「選択」ツリーから「ソルバー」を選択すると、図 ４-４の画面になります。 

 

ソルバーオプションタイプを固定ステップに設定します。可変ステップに設定した場合、Cコードを生成できま

せん。 

 

モデルの動作速度を、固定ステップ（基本サンプル時間）にサンプリングクロック周期で設定します。 

サンプリングクロック周期は0.000002から10.0までの範囲で設定してください。 

範囲外のクロック周期を指定した場合は、ARMプログラム実行時に0.01に自動で変更します。 

 

図 ４-４の例では0.01を設定していますので、モデルは100Hzで動作します。 

 

 
 

図 ４-４ ソルバー設定 
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４-２-５  実行ハードウェア設定 

 

Simulink Coderの生成するCコードの対象ハードウェア設定を行います。 

Simulinkモデルの「シミュレーション」メニューから「モデルコンフィギュレーションパラメータ」をクリック

します。画面左側の「選択」ツリーから「ハードウェア実行」を選択すると、図 ４-５の画面になります。 

 

ROBINのARMプログラムは「i.MX8M Plus」マイコンのARM Cortex-Mコアで動作するため、ベンダー「AR

M Compatible」、デバイスタイプ「ARM Cortex-M」に設定します。 

 

 

  
図 ４-５ ハードウェア設定 

  

ARM Cortex-Mに設定してください。 
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４-２-６  インターフェイス設定 

 

Simulink Coderのインターフェイス設定を行います。 

 

Simulinkモデルの「シミュレーション」メニューから「モデルコンフィギュレーションパラメータ」をクリック

します。画面左側の「選択」ツリーから「コード生成」―「インターフェイス」を選択すると、図 ４-６の画面

になります。 

 

Pass/ROBINはC APIインターフェイスを使用することを前提としていますので、「C API」の信号とパラメー

タを生成する設定としてください。 

 

 

 

図 ４-６ インターフェイス設定 

 

 

 

 

  

C APIの信号とパラメータを生成する設定 
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４-２-７  ARMプログラム作成 

 

Simulink CoderによるCコード生成と、ARMコンパイラによるARMプログラム作成を行います。 

 

Simulinkモデルで「Ctrl+B」ショートカットキーを使用すると、Simulinkモデルからのビルド（Cコード生成と

ARMコンパイラによるコンパイル、リンク）を自動的に行います。 

 

ショートカットキーを使用しない場合は、Simulinkモデル上部の「アプリ」タブで「Simulink Coder」をクリ 

ックして追加される「Cコード」タブで「ビルド」ボタンをクリックします。 

 

  
図 ４-７ ビルドボタン 
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ビルド結果はSimulinkモデルの「ツール表示」メニューから開く「診断ビューアー」に表示します。ビルド成功

時の表示例を図 ４-８に示します。 

Simulinkの仕様上、成功の表示が「ビルド概要」で行われないことにご注意ください。 

 

Pass/ROBINが作成するARMプログラムファイル名は以下となります。 

 

 モデル名_robin_rtw¥モデル名.elf 

 
 

図 ４-８ ビルド成功時表示例 

 

なお、Simulinkモデル内でデータフローの先頭となるブロックにサンプリング周期を明示的に設定していない 

場合下記のワーニングを表示しますが、これは無視しても問題ありません。 

 

 
図 ４-９ サンプル時間ワーニング 

「正常に終了」と表示 
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