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8.1 ATYE Y E—2 D FE K il fE
;Stepping Motor Control Program i) ‘J—Zj?/{}b%*if'ﬁ_’) J‘AAJ—G-F é LY.

FE CONFIGORIDT X —_— 3225 ) £1.

INCLUDE"p16F84.inc"
list p=16F84

__CONFIG HS 0OSC & WDT OFF & PWRTE OFF & CP OFF

Memory EQU 0x0C
MEM1 EQU Memory+0 ;MEMI at 0C
TIME1 EQU Memory+1 ;TIME1 at 0D
TIME2 EQU Memory+2 ; TIME2 at OE
TIME3 EQU Memory+3 ;TIME3 at OF
ORG 0
GOTO START ;Main Program starts at START
ORG 4
°o ==
R—FBOBRE
;Setting of Port B N
BSF STATUS,RPO ;Selection of Bank 1
MOVLW B'11000000'
MOVWF TRISB s ;RB0-6 -> Output Port, RB6,7 -> Input Port
BCF STATUS,RPO ;Selection of Bank 0
J
MOVLW B'00000101' ;'00000101" -> (W)
MOVWF PORTB ;(W) -=> (PORTB)

\ R—rBD TFAL4#TIZ0101Z2H B




; Main Program

STEP1

MOVF
ANDLW
MOVWF

BTFSS
CALL
BTFSS
CALL
GOTO

;End of Main Program

;Sub Routinel

RotateR

MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW
MOVWF
CALL
RETURN

PORTB,0
B'11000000'
MEMI1

MEM1,7
RotateR
MEM1,6
RotateLL
STEPI

B'00000101"
PORTB
COUNTI
B'00000110'
PORTB
COUNTI
B'00001010'
PORTB
COUNTI
B'00001001"
PORTB
COUNTI

R—rB®D LAI2HT(RB6,7)EMEM 1A

/ ;(RB)->(W)
;(W) and 11000000 -> (W)

(W) -> (MEM1)

;If the 7th bit = 1, Then skip

} \ If the 6th bit = 1, Then skip

SW1H%on (RB7 = 0)TH 7 )L—F 2 1%&CALL

SW2#h%n (RB6 = 0)TH 7 JL—F 2% CALL

100000101" -> (W) Hkskk O 1 O 1 \

:(W) -> (PORTB)

%k ok ok ok
HIIL—F1 0110
A [El%5 _gs

J

*%%%1010
sys

****1001 -
NS %




;Sub Program?2
RotateLL

;Idling timer
COUNT1

STEPM
STEPM1
STEPM2

MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW
MOVWF
CALL
RETURN

MOVLW
MOVWF
MOVWF
MOVWF
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN

END

B'00000101°¢ A
PORTB
COUNTI
B'00001001"
PORTB
COUNTI
B'00001010'
PORTB
COUNTI
B'00000110'
PORTB

k¥%%0)]101]
.

> ]

%100 ]
_gs

HYJIL—F22
Z [O]¥x

COUNTI Y,

0x16 A
TIMEI
TIME2
TIME3
TIME3, 1
STEPM?2
TIME2, 1
STEPM1
TIMEL,1
STEPM

*%%%1010
. =

NG

,/

FEIEE IL—F >

IAAVDIFENERTESA(NH AL =1us)
D TNIIFBZERCEITOTaT 5 4.
2aL—3 TlE0x16%0x02&LT, 2DT
OS5 LDENEEHEZRLTTILN.
EEIZRTYTE—RFEFH M T EZ(ZIE, 0xOF
UETHEWEIA(AVDHETIDEIENETET
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8.2 ATYEL Y E—2DREFHEZFITD

14



8.2 ATYEV T E—ADEEHIHEZFS

;Stepping Motor Control Program(Speed Control using RC)
INCLUDE"p16F84.inc"

list p=16F84

_ _CONFIG HS OSC & WDT OFF & PWRTE Ol

Memory EQU
OutMode EQU
TIME1 EQU

ORG
GOTO

ORG
START
CALL

CALL

; Main Program

STEP1 CALL
CALL
GOTO

;End of Main Program

0x0C
Memory+0
Memory+1

0
START

4

PortSet

IniSet

C5
Rotate

STEP1

:OutMode
‘TIME1

;Main Program starts

////ﬁ—+®%ﬁ3

;Port setting routine

;Initial setting routine

NN A=R/A NN
HIAA T, PICYA 2
IZE XA R, EERIZ A
T T E— X DR
P TE 52 L A
AL TL 7230,

at START

_LozE, R—h
DANFAEDEXTE

;Discharge and charge of C5 routine

;Rotating Step Motor

AN

\ OV TUHCSDINE, FE

(i

ATYTE—EDEER




;Port Setting Sub-Routine
PortSet BSF STATUS,RPO :Selection of Bank 1

MOVLW  B'00000010' | RAO— HiR—b, RAL - AN7R—k

MOVWF TRISA ;RAQ -> Output Port, RA1->Input Port

MOVLW 5'11000000" — RBO~5 — H AR—k, RB6, 7 > AAR—k
MOVWEF TRISB ;RB0-6 -> Output Port, RB6,7 -> Input Port

BCF STATUS,RPO :Selection of Bank 0

RETURN

ATYTE—S~DPNPHNEE (4BYDHADEN

/ THRULAY, TTTIK #*+%0101 &LTWS. )
;Initial Setting Sub-Routine

IniSet MOVLW  B'00000101' “00000101" -> (W)
MOVWF  PORTB /(W) -> (PORTB)

MOVLW B'00000000"
MOVWF  OutMode T OutMode [ZFRTYTE—RDL4BYDEHIZE

RETURN FaH T, ThEHAE—FEFAELD.
E—Fr&EBS  PourBADH A
O 0101
1 0110
2 1010
3 1001
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;Discharge and Charge of C5 Sub-routine

C5

STEP2

BSF PORTA,0
CALL Idtimer

BCF PORTA,0

BTFSS PORTA,1

;1 -> (RAO)
;(Discharge of C5)

;0 -> (RAO0) (Charge of C5)

;If the 1-th bit = 1, then skip the next command line

GOTO STEP2
RETURN
5V
PIC16F84 PIC16F84
VR 7
R,Z
RAI RAI
C ' l RAO C RAO
VCS S/I Trl VCS ST TI'l
/ / / / v
A\ ;
%ﬁﬁﬁ@é? BSF PORTA.0 BCF PORTA,0
: | I2&YR—FADEOE Wk [Z&YR—FADEOE Yk
T T
Vei—m0V n Av (Z5VEH T 5. n 47 [ZOVEHE AT 5.

aUTUHCOBRERELT, avTY

$ OEIHE

EV.&€NéEd 5 md

AVTUYCICEBRZERELT, OV T O
MEE V. ZF LRSES. R—FADE1E VLA
(F95V)EGHFETHOGMT
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;Rotating Step Motor routine

Rotate

CaseX0

CaseX1

Case00

Case01

Case10

Case11

Fin

BTFSS
GOTO
GOTO
BTFSS
GOTO
GOTO
BTFSS
GOTO
GOTO

MOVLW
GOTO

MOVLW
GOTO

MOVLW
GOTO

MOVLW

MOVWEF

INCF

RETURN

OutMode,0
CaseX0
CaseX1

OutMode, 1
Case00
Case10
OutMode, 1
Case01
Case11

B'00000110"
Fin

B'00001010"
Fin

B'00001001"
Fin

B'00000101'
PORTB

OutMode,1

;If the 0-th bit = 1, then skip the next command line

;If the 1-th bit = 1, then skip the next command line

;If the 1-th bit = 1, then skip the next command line

; '00000101" ->"'00000110'

; '00000110' ->'00001010'

; '00001010"->'00001001"

;'00001001' ->'00000101" _/

(W) -> (PORTB)

;(OutMode) + 1 -> (OutMode)

/

E—RFEHEEDEH OutModeD F2HT DA ELEMNHS.
INCFIZ&YIEXR00—01—-10—11—00—+--¢ZiLT 3.

****0101

Case00 ﬂ

****0110

Case0l ﬂ

****1010

Casel0 ﬂ

****1001

Casell

L




;1dling timer
Idtimer

STEPM

OxFF = D’255°
MOVLW  OxFF
MOVWF  TIME1
DECFSZ  TIME1,1
GOTO STEPM
RETURN

END

RIS IL—F>

HAIILE
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1
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2
2

}oevaon

=k 76894144l

19 49)LIZ490v 0% FERTS.

190971553V RIRFHE
AMHz CENMEST HMDT

1/4MHz = 0. 25 ps
&£2T

768 X4 % 0.25 us=770 us

20




200448 H

% . HIHBR
ETERFLEMARAEELTER
furuhashi@cse.nagoya-u.ac.jp



	スライド番号 1
	スライド番号 2
	スライド番号 3
	スライド番号 4
	スライド番号 5
	スライド番号 6
	スライド番号 7
	スライド番号 8
	スライド番号 9
	スライド番号 10
	スライド番号 11
	スライド番号 12
	スライド番号 13
	スライド番号 14
	スライド番号 15
	スライド番号 16
	スライド番号 17
	スライド番号 18
	スライド番号 19
	スライド番号 20
	スライド番号 21




*

８．ステッピングモータの制御を学ぼう

秋月電子通商　ＰＩＣステッピングモータドライバキット（小型モータ付き）を参照しました．



回路製作の詳細は第０章を参照してください．









*

第０章 図28より  完成写真（マイコン回路＋ステッピングモータ駆動回路）
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ＰＩＣマイコンによるステッピングモータの制御

秋月電子通商

ＰＩＣステッピングモータドライバキット（小型モータ付き）より
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と変わると一定角度(1.8°)ステッピングモータは回転する．
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と変わるとさらに1.8°回転する．
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と変わるとさらに1.8°回転する．
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と変わり続けるとモータは回転しつづける．
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と変わり続けるとモータは逆回転しつづける．
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;Stepping Motor Control Program



	INCLUDE"p16F84.inc"

	list p=16F84



	__CONFIG   _HS_OSC  &   _WDT_OFF  &   _PWRTE_OFF  &   _CP_OFF



Memory	EQU	0x0C

MEM1	EQU	Memory+0		;MEM1  at 0C		

TIME1	EQU	Memory+1		;TIME1 at 0D

TIME2	EQU	Memory+2		;TIME2 at 0E

TIME3	EQU	Memory+3		;TIME3 at 0F



	ORG	0

	GOTO	START		;Main Program starts at START



	ORG	4





START



;Setting of Port B

	BSF	STATUS,RP0		;Selection of Bank 1

	MOVLW	B'11000000'

	MOVWF	TRISB		;RB0-6 -> Output Port, RB6,7 -> Input Port

	BCF	STATUS,RP0		;Selection of Bank 0





	MOVLW	B'00000101'		;'00000101' -> (W)

	MOVWF	PORTB		;(W) -> (PORTB)



このソースファイルを打ち込んで下さい．

注意 CONFIGの前のアンダーバーは2つあります．



ポートＢの設定



ポートＢの下位４桁に0101を出力

8.1 ステッピングモータの定速制御







*

; Main Program



STEP1	MOVF	PORTB,0		;(RB)->(W)

	ANDLW	B'11000000'		;(W) and 11000000 -> (W)

	MOVWF	MEM1		;(W) -> (MEM1)



	BTFSS	MEM1,7		;If the 7th bit = 1, Then skip

	CALL	RotateR

	BTFSS	MEM1,6		;If the 6th bit = 1, Then skip

	CALL	RotateL

	GOTO	STEP1



;End of Main Program







;Sub Routine1

RotateR	MOVLW	B'00000101'		;'00000101' -> (W)

	MOVWF	PORTB		;(W) -> (PORTB)

	CALL	COUNT1

	MOVLW	B'00000110'

	MOVWF	PORTB

	CALL	COUNT1

	MOVLW	B'00001010'	

	MOVWF	PORTB

	CALL	COUNT1

	MOVLW	B'00001001'

	MOVWF	PORTB

	CALL	COUNT1

	RETURN





ポートＢの上位２桁(RB6,7)をMEM1へ



SW1がon (RB7 = 0)でサブルーチン１をCALL



SW2がon (RB6 = 0)でサブルーチン2をCALL



サブルーチン1  

 右回転

****0101

****0110

****1010





****1001
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;Sub Program2

RotateL	MOVLW	B'00000101‘

	MOVWF	PORTB

	CALL	COUNT1

	MOVLW	B'00001001'

	MOVWF	PORTB

	CALL	COUNT1

	MOVLW	B'00001010'	

	MOVWF	PORTB

	CALL	COUNT1

	MOVLW	B'00000110'

	MOVWF	PORTB

	CALL	COUNT1

	RETURN





;Idling timer

COUNT1	MOVLW	0x16

	MOVWF	TIME1

STEPM	MOVWF	TIME2

STEPM1	MOVWF	TIME3

STEPM2	DECFSZ	TIME3,1

	GOTO	STEPM2

	DECFSZ	TIME2,1

	GOTO	STEPM1

	DECFSZ	TIME1,1

	GOTO	STEPM

	RETURN



	END





時間稼ぎルーチン



マイコンの動作が速すぎる（１サイクル = 1m s）のでこれは時間を稼ぐだけのプログラム．

シミュレーションでは0x16を0x02として，このプログラムの動きを確認して下さい．

実際にステップモータを動かすときには，0x0F以上でないとマイコンの出力の変化が速すぎてステップモータは動かないので注意して下さい．



****0101

****1001

****1010





****0110





サブルーチン2  

左回転







*

8.2 ステッピングモータの速度制御を学ぼう







;Stepping Motor Control Program(Speed Control using RC)

	INCLUDE"p16F84.inc"

	list p=16F84



	__CONFIG   _HS_OSC  &   _WDT_OFF  &   _PWRTE_OFF  &   _CP_OFF



Memory	EQU	0x0C

OutMode 	EQU	Memory+0	;OutMode

TIME1	EQU	Memory+1	;TIME1



	ORG	0

	GOTO	START		;Main Program starts at START



	ORG	4



START



	CALL	PortSet		;Port setting routine



	CALL	IniSet		;Initial setting routine





; Main Program



STEP1	CALL	C5		;Discharge and charge of C5 routine



	CALL	Rotate		;Rotating Step Motor



	GOTO	STEP1



;End of Main Program



ポートの設定

コンデンサC5の放電，充電

レジスタ，ポートの初期値の設定

ステップモータの回転

8.2 ステッピングモータの速度制御を学ぼう



以下のプログラムを打ち込んで，PICマイコンに書き込み，実際にステップモータの回転数を制御できることを確認してください。
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;Port Setting Sub-Routine

PortSet	BSF	STATUS,RP0	;Selection of Bank 1



	MOVLW	B'00000010'

	MOVWF	TRISA		;RA0 -> Output Port, RA1->Input Port



	MOVLW	B'11000000'

	MOVWF	TRISB		;RB0-6 -> Output Port, RB6,7 -> Input Port



	BCF	STATUS,RP0	;Selection of Bank 0



	RETURN





;Initial Setting Sub-Routine

IniSet	MOVLW	B'00000101'		;'00000101' -> (W)

	MOVWF	PORTB		;(W) -> (PORTB)



	MOVLW	B'00000000'

	MOVWF	OutMode



	RETURN

RA0 → 出力ポート，RA1 → 入力ポート

RB0～5 → 出力ポート，RB6, 7 → 入力ポート

ステップモータへの初期出力設定（４通りの出力のどれでも良いが，ここでは ****0101　としている．）



OutMode はステップモータの４通りの出力に番号を付けて，それを出力モードと呼んだもの．



　　モード番号　　　PotrBへの出力

　　　　０		0101

　　　　１		0110

　　　　２		1010

　　　　３		1001
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;Discharge and Charge of C5 Sub-routine

C5	BSF	PORTA,0		;1 -> (RA0) 

	CALL	Idtimer		;(Discharge of C5)



	BCF	PORTA,0		;0 -> (RA0) (Charge of C5)



STEP2	BTFSS	PORTA,1		;If the 1-th bit = 1, then skip the next command line

	GOTO	STEP2



	RETURN





PIC16F84

RA1

RA0





●

●

R3

VR1

●

5V

C5

Tr1

BSF　　PORTA,0

によりポートAの第0ビットに5Vを出力する．



Tr1　オン

コンデンサC5の電荷を放出して，コンデンサの両端電圧VＣ5をゼロとする 命令



C5を放電する．

VC1→0 V

VC5





PIC16F84

RA1

RA0





●

●

R3

VR1

●

5V

C5

Tr1

BCF	PORTA,0

によりポートAの第0ビットに0Vを出力する．



Tr1　オフ

コンデンサC5に電荷を充電して，コンデンサの両端電圧VＣ5を上昇させる．ポートＡの第1ビットが１(約5V)となるまで待つ命令



C5を充電する．

VC1→5 V

VC5
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C5

10mF

R1+VR1

1～11kW

VC5

t = 0 で

SWオフ

R1+VR1 = 1 kW

R1+VR1 = 11 kW

抵抗VR1の値でコンデンサC5の両端電圧VC5が5Vになるまでの時間が変わる

充電までの待ち時間が短く、ステップモータは早く回る





VC5のシミュレーション結果

電源

5V

充電までの待ち時間が長く、ステップモータは遅く回る







VC5

[V]

[s]







*









;Rotating Step Motor routine

Rotate	BTFSS	OutMode,0	;If the 0-th bit = 1, then skip the next command line

	GOTO 	CaseX0

	GOTO	CaseX1



CaseX0	BTFSS	OutMode,1	;If the 1-th bit = 1, then skip the next command line

	GOTO	Case00

	GOTO	Case10



CaseX1	BTFSS	OutMode,1	;If the 1-th bit = 1, then skip the next command line

	GOTO	Case01

	GOTO	Case11



Case00	MOVLW	B'00000110'	; '00000101' -> '00000110'

	GOTO	Fin



Case01	MOVLW	B'00001010'	; '00000110' -> '00001010'

	GOTO	Fin



Case10	MOVLW	B'00001001'	; '00001010' -> '00001001'

	GOTO	Fin



Case11	MOVLW	B'00000101'	;'00001001' -> '00000101'



Fin	MOVWF	PORTB		;(W) -> (PORTB)



	INCF	OutMode,1	;(OutMode) + 1 -> (OutMode)



	RETURN

****0101

****0110

****1010





****1001





Case00

Case01

Case10

Case11

モード番号の更新　　OutModeの下２桁のみ意味がある．

INCFにより順次00→01→10→11→00→・・・と変化する．







*

;Idling timer

Idtimer	MOVLW	0xFF

	MOVWF	TIME1

STEPM	DECFSZ	TIME1,1

	GOTO	STEPM

	RETURN



	END







時間稼ぎルーチン



サイクル数

　　１

　　１

　　１　Skipの時は２

　　２

　　２















































２サイクル



２５4×（１＋２）+ ２　＝７６4サイクル



２サイクル

合計　　　７６８サイクル



１サイクルに４クロックを使用する．



１クロックはセラミック発振子が約４MHzで動作するので



1/４MHz = ０．２５ ms



よって



７６８×４× 0.25 ms = 770 ms

0xFF = D’255’

．

．







*
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