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１．概要


本ライブラリにて実装された クラスオブジェクト CMRC_Com により，リモコンの

シリアル通信機能を詳細を意識することなく利用することが出来ます．

２．利用方法


リモコンと通信を行うためには，まず CMRC_Com オブジェクトを生成します．


オブジェクト生成後，リモコンが接続されたシリアルポート番号を指定し回線

をＯｐｅｎしてください．これでリモコンとの通信が可能になります．


CMRC_Com オブジェクトを使用することにより，リモコンと以下のような通信を


行うことが出来ます．



ａ．接続確認



ｂ．シグナル送信指示



ｃ．シグナルデータ読み込み



ｄ．シグナルデータ書き込み



ｅ．ＬＥＤコントロール



ｆ．押下キー読み出し



ｇ．メモリ保護機能解除



ｈ．信号学習



ｉ．コメント読み出し



ｊ．コメント書き込み



ｋ．シグナルデータの消去



ｌ．コメントの消去



ｍ．設定データの取得



ｎ．設定データの書き込み

例）


//シリアル通信テスト



CMRC_Com
TEST;


//ＣＯＭポートを開く



TEST.Open(0);


//接続確認



if(TEST.CrosSumLinkTest() == true) {


//接続ＯＫ


//ＬＥＤを操作（赤色ＬＥＤを点灯）



TEST.SetLED_State(LED_RED, true);


//シグナル送信指示（ダイヤル０／キー０ に設定したシグナルを送信する）




TEST.SendSignal(0, 0);



}



else {




//接続失敗



}



TEST.Close();

３．エラーコード


リモコンとの通信を行う際に発生したエラーについて，ライブラリ内部で判定で

きる障害については エラーコードを参照することにより直前に起こった問題の

原因を調べることが出来ます．


エラーコードの取得には 関数 CMRC_Com::GetLadtError() を使用します．

◆ エラーコードの種類


MRC_Err_NoError


～ エラー無し


MRC_Err_ComOpen


～ ＣＯＭポートＯｐｅｎエラー


MRC_Err_ComSetting

～ ＣＯＭポート設定エラー


MRC_Err_ComNotOpen

～ ＣＯＭポートＣｌｏｓｅ状態


MRC_Err_ComDataSend

～ ＣＯＭポートデータ送信エラー


MRC_Err_ComDataRead

～ ＣＯＭポートデータ受信エラー


MRC_Err_ComDataTimeOut

～ ＣＯＭポートデータ受信タイムアウト


MRC_Err_ComPortNo

～ ＣＯＭポートＮｏ不正


MRC_Err_DialNo


～ 指定ダイアル番号不正


MRC_Err_KeyNo


～ 指定キー番号不正


MRC_Err_LedNo


～ 指定ＬＥＤ番号不正


MRC_Err_RcvBufShort

～ 受信指定バッファサイズ不足


MRC_Err_RcvDataSize

～ 受信データサイズ異常


MRC_Err_RcvBuf


～ 受信データバッファ異常


MRC_Err_SndBufSize

～ 送信指定バッファサイズ異常


MRC_Err_SndDataSize

～ 送信データサイズオーバー


MRC_Err_SndBuf


～ 送信指定バッファ異常


MRC_Err_KeyTimeOut

～ キー押下待ちタイムアウト


MRC_Err_SigMemMode

～ 信号学習モード状態不正


MRC_Err_SigMemTimeOut

～ 信号学習タイムアウト


MRC_Err_RcvBufAlloc

～ 受信バッファアロケートエラー


MRC_Err_SndBufAlloc

～ 送信バッファアロケートエラー

４．リファレンス

ａ．接続確認


//リモコン接続テスト


//


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//



bool CMRC_Com::CrosSumLinkTest()



リモコンが正しく通信を行えるか確認します．



通信が可能ならば true ／ 通信が不可能なら false が返されます．

ｂ．シグナル送信指示


//指定された信号を発信する


//


//
iDial

: int

～ 送信対象ダイアル


//
iKey

: int

～ 送信対象キー


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//



bool CMRC_Com::SendSignal(int iDial, int iKey)


リモコンに指定されたダイアル／キーに記憶された信号を発信させます．


信号発信に成功した場合は true / 失敗した場合は false が返されます．


ダイアル番号は 0 ～ 5 までの整数を指定します．

（参照：DIAL_VAL_MIN - DIAL_VAL_MAX）


キー番号は 0 ～ 40 までの整数を指定します．

（参照：KEY_VAL_MIN - KEY_VAL_MAX）

ｃ．シグナルデータ読み込み


//データ読み出し


//


//
iDial

: int
～ 読み出し対象ダイアル


//
iKey

: int
～ 読み出し対象キー


//
pBuf

: char*
～ データ記憶用バッファへのポインタ


//
iBufSize
: int
～ バッファサイズ 


//
Return

: int
～ シグナルデータサイズ / Error:-1


//


int CMRC_Com::DataRead(int iDial, int iKey, char* pBuf, int iBufSize)


指定されたダイアル／キーに設定されているシグナルデータを読み出します．

指定されたバッファにシグナルデータが設定されます．（バイナリデータ）


成功した場合にはシグナルデータサイズが，失敗した場合には負の整数が返され

ます．


ダイアル番号は 0 ～ 5 までの整数を指定します．

（参照：DIAL_VAL_MIN - DIAL_VAL_MAX）


キー番号は 0 ～ 40 までの整数を指定します．

（参照：KEY_VAL_MIN - KEY_VAL_MAX）

ｄ．シグナルデータ書き込み


//データ書き込み


//


//
iDial

: int

～ 書き込み対象ダイアル


//
iKey

: int

～ 書き込み対象キー


//
pBuf

: char*

～ 書き込み対象データ


//
iLength

: int

～ 書き込みデータサイズ


//
Return

: bool

～ 成功 : true / 失敗 : false


//


bool CMRC_Com::DataWrite(int iDial, int iKey, char *pBuf, int iLength)


指定したダイアル／キーにシグナルデータを設定します.


書き込み対象バッファにシグナルデータを設定してください．（バイナリデータ）


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．


ダイアル番号は 0 ～ 5 までの整数を指定します．

（参照：DIAL_VAL_MIN - DIAL_VAL_MAX）


キー番号は 0 ～ 40 までの整数を指定します．

（参照：KEY_VAL_MIN - KEY_VAL_MAX）

ｅ．ＬＥＤコントロール


//ＬＥＤの点灯/消灯を制御する


//


//
iLED_No

: int
～ 0:Red LED / 1:GREEN LED / 2:IR LED


//
bState

: bool
～ true:点灯 / false:消灯


//
Return

: bool
～ true:成功 / false:失敗


//



bool CMRC_Com::SetLED_State(int iLED_No, bool bState)


指定したＬＥＤの点灯/消灯をコントロールします．


ＬＥＤを点灯したい場合は bState に true を，消灯したい場合は false を設定

してください．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．


ＬＥＤ番号


  0:赤色ＬＥＤ

（参照：LED_RED）


  1:緑色ＬＥＤ

（参照：LED_GREEN）


  2:赤外線ＬＥＤ
（参照：LED_IR）

ｆ．押下キー読み出し


//押されたキーを取得（キーが押されるまで処理はブロックされる）


//


//
pCode

: int*

～ キー格納用変数へのポインタ


//
iCnt

: int

～ リトライ回数


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//


bool CMRC_Com::GetKeyCodeWait(int *pCode, int iCnt)


リモコンから押下されたキーコードを取得します．


キーコードを４１で割ることでダイヤル値を，４１の余りからキー値を得ること

が出来ます．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．


この関数はキーが押されるまで処理をブロックします，リトライ回数を指定する

ことによりブロックする時間を制御することが出来ます．

（１カウント約０．５Sec）


//最後に押されたキーを取得する


//


//
pCode

: int*

～ キー格納用変数へのポインタ


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//



bool CMRC_Com::GetKeyCodeLast(int *pCode)


リモコンから最後に押下されたキーコードを取得します．


キーコードを４１で割ることでダイヤル値を，４１の余りからキー値を得ること

が出来ます．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．

ｇ．メモリ保護機能解除


//リモコンのメモリプロテクトを解除する


//


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//



bool CMRC_Com::ProtectOff()


リモコンのメモリ保護機能を解除します．


シグナルデータやコメントの設定や読み込みを行う場合に事前に実行します．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．

ｈ．信号学習


//信号学習


//


//
iDial

: int

～ 記憶させるダイアルＮｏ


//
iKey

: int

～ 記憶させるキーＮｏ


//
iCnt

: int

～ 学習待ちカウント


//
Return

: bool

～ 学習結果


//


bool CMRC_Com::SetSigMemmory(int iDial, int iKey, int iCnt)


指定したダイアルとキーにシグナルを記憶させます．


この関数を実行し，リモコンの受光部分に信号を発信してください．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．


この関数はシグナルを受信するまで処理をブロックします，リトライ回数を指定

することによりブロックする時間を制御することが出来ます．

（１カウント約０．５Sec）

ｉ．コメント読み出し


//コメント読み出し


//


//
iDial

: int

～ 読み出し対象ダイアル


//
iKey

: int

～ 読み出し対象キー


//
pBuf

: char*

～ コメント格納用バッファ


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//

bool CMRC_Com::GetComment(int iDial, int iKey, char *pBuf, int iBufSize)


指定したダイアルとキーに設定されたコメントを読み出します．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．

ｊ．コメント書き込み


//コメント書き込み


//


//
iDial

: int

～ 設定対象ダイアル


//
iKey

: int

～ 設定対象キー


//
pBuf

: char*

～ 接待対象コメント


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//


bool CMRC_Com::SetComment(int iDial, int iKey, char *pBuf)


指定したダイアルとキーにコメントを設定します．


コメントは半角アルファベット英数字のみを使用してください．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．


コメントはリモコンの受信バッファのサイズの制限により 24Byte 以内の文字

列とします．

ｋ．シグナルデータの消去


//データの消去


//


//
iDial

: int

～ データ消去対象ダイアル


//
iKey

: int

～ データ消去対象キー


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//



bool CMRC_Com::DataDelete(int iDial, int iKey)


指定したダイアルとキーに設定されたシグナルデータをダミーデータに書き換え


シグナルデータを消去します．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．

ｌ．コメントデータの消去


//コメント消去


//


//
iDial
: int
～ 消去対象ダイアル


//
iKey
: int
～ 消去対象キー


//
Return
: bool
～ true:成功 / false:失敗


//


bool CMRC_Com::DelComment(int iDial, int iKey)


指定したダイアルとキーに設定しされたコメントをスペース１文字にて書き換え


コメントを削除します．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．

ｍ．設定データの取得


//設定データの取得


//


//
pInfo

: CMRC_SetInfo*
～ 設定データへのポインタ


//
iDialNo

: int

～ 取得対象設定データ


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//


bool CMRC_Com::GetSetInfo(CMRC_SetInfo *pInfo, int iDialNo)


指定したダイアルに設定されているデータを取得します．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．

ｎ．設定データの書き込み


//設定データの書き込み


//


//
iRate

: int

～ ボーレート


//
Return

: bool

～ true:成功 / false:失敗


//


bool CMRC_Com::SetSetInfo(CMRC_SetInfo *pInfo, int iDialNo)


指定したダイアルに設定データを書き込みます．


成功した場合には true / 失敗した場合には false が返されます．



















以上

付録：設定データクラスと設定ファイル


設定データクラス(CMRC_SetInfo)とはリモコンの各ダイアル面毎のデータを保

持するためのオブジェクトであり以下のデータの集まりからなる．



・リモコンのバージョン情報



・コメント



・各キーに割り当てられたシグナルデータ



これらのデータには以下の関数にてあくせくすることが出来る．

GetVersion()
 ～ バージョン情報へのポインタを取得

GetComment()
 ～ コメント情報へのポインタを取得

GetData2Pos(int iPos)～ 指定した位置にあるシグナルデータを取得

GetData2Key(int iKey)～ 指定したキーに割り当てられたシグナルデータを取得

また，関数 SaveData() / LoadData() にてファイルへの入出力が可能．

