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기초 실습

[학습목표]

- 마이크로콘트롤러를 이용하여 각종 센서를 제어하는 실험을 한다.

- LED를 어레이 형태로 배열한 도트 메트릭스의 동작원리를 이해한다.

- 마이크로콘트롤러를 이용하여 다양한 사운드 발생, 전자오르간, 음악을 연주한다.

- 마이크로콘트롤러를 이용하여 DC 모터와 스테핑 모터를 제어한다.

- ADC와 DAC의 원리를 이해하고 이를 마이크로콘트롤러를 이용하여 실험한다.

01. 7-세그먼트 구동회로 실험
02. 릴레이 구동 제어
03. 포토 커풀러 실험
04. 가로등 제어 실험
05. 도난경보 제어 실험
06. 도트 매트릭스 디스플레이
07. 컴퓨터 사운드 실험
08. 전자 오르간
09. 컴퓨터 음악 실험
10. DC Motor 제어(I)
11. DC 모터 제어(II)
12. 스테핑 모터 제어(I)
13. 스테핑 모터 제어(II)
14. DAC 실험
15. ADC 실험
1. 7-세그먼트 구동회로

(1) 0~9까지를 카운트하는 프로그램

1     




ORG


0000H




; 프로그램 시작(P8-1a)

2     ;

0000 7400




3     START:

MOV


A,#00H



; 초기값 설정

0002 F590




4     LOOP:

MOV


P1,A




; 표시 데이터를 P1으로 출력

0004 12000D



5






CALL

DELAY




; 약 1초간 지연

0007 04





6






INC


A






; 다음 데이터 준비

0008 B40AF7



7






CJNE

A,#0AH,LOOP
; 9 이하인지 검사

000B 80F3




8






JMP


START

9     ;

000D






10     DELAY:











; 1초 지연루틴

000D 7805




11     



MOV


R0,#05H

000F 7900




12     DLY1:

MOV


R1,#00H

0011 7A00




13     DLY2:

MOV


R2,#00H

0013 00





14     DLY3:

NOP

0014 DAFD




15     



DJNZ

R2,DLY3

0016 D9F9




16     



DJNZ

R1,DLY2

0018 D8F5




17     



DJNZ

R0,DLY1

001A 22





18     



RET






19     



END

(2) 0~59까지를 카운트하는 프로그램

1





ORG


0000H




; 프로그램 시작(P8-1b)
2
;

0000 7800




3





MOV


R0,#00H



; 1 자리수 데이터

0002 7900




4     



MOV


R1,#00H



; 10 자리수 데이터

0004 7400




5     



MOV


A,#00H



; 초기값 설정

0006 F590




6
DISP:


MOV


P1,A




; 데이터 출력

0008 120022



7     



CALL

DELAY




; 0.5초간 지연

000B 08





8     



INC


R0





; 1 자리수 증가

000C B80A08



9     



CJNE

R0,#0AH,LOOP
; 1의 자리가 10 이하인지 검사

000F 09





10




INC


R1





; 1의 자리가 10이므로 10 자리수 증가

0010 7800




11




MOV


R0,#00H



; 1 자리수 0

0012 B90602



12




CJNE

R1,#06H,LOOP
; 10의 자리가 6 이하인지 검사

0015 7900




13




MOV


R1,#00H



; 10의 자리가 6이므로 10 자리수 00

0017 E9





14
LOOP:

MOV


A,R1




; 10 자리수 상위 니블에 표시

0018 C4





15     


SWAP

A

0019 54F0




16     


ANL


A,#0F0H

001B FA





17     


MOV


R2,A

001C E8





18     


MOV


A,R0




; 1 자리수 하위 니블에 표시

001D 540F




19     


ANL


A,#0FH

001F 4A





20     


ORL


A,R2

0020 80E4




21     


JMP


DISP

22
;

0022






23
DELAY:











; 지연루틴

0022 7B02




24     


MOV


R3,#02H

0024 7C00




25
DLY1:

MOV


R4,#00H

0026 7D00




26
DLY2:

MOV


R5,#00H

0028 00





27
DLY3:

NOP

0029 DDFD




28     


DJNZ

R5,DLY3

002B DCF9




29     


DJNZ

R4,DLY2

002D DBF5




30     


DJNZ

R3,DLY1

002F 22





31     


RET

32     


END
2. 릴레이 구동 제어

1     



ORG


0000H


; 프로그램 시작(
P8-2)

0000 020003


2     



JMP


START

3

;

0003





4

START:

0003 C290



5     



CLR


P1.0



; 릴레이 OFF

0005 12000F


6     



CALL

DELAY


; 0.5초 지연

0008 D290



7     



SETB

P1.0



; 릴레이 ON

000A 12000F


8     



CALL

DELAY


; 0.5초 지연

000D 80F4



9     



JMP


START


; 처음부터 반복

10
;

000F





11
DELAY:









; 0.5초 지연루틴

000F 7802



12     


MOV


R0,#02H

0011 7900



13
DLY1:

MOV


R1,#00H

0013 7A00



14
DLY2:

MOV


R2,#00H

0015 00




15
DLY3:

NOP

0016 DAFD



16     


DJNZ

R2,DLY3

0018 D9F9



17     


DJNZ

R1,DLY2

001A D8F5



18     


DJNZ

R0,DLY1

001C 22




19     


RET

20     


END
3. 포토 커풀러 실험

1     


ORG

0000H





; 프로그램 시작(P8-3)

2
;

0000 75A0FF


3
START:
MOV

P2,#0FFH



; 포트 2를 입력으로 사용

0003 E5A0



4
LOOP:

MOV

A,P2

0005 20E005


5     


JB

Acc.0,NO_OBJ
0008 759079


6     


MOV

P1,#01111001B

; 7-세그먼트에 "1" 출력

000B 80F6



7     


JMP

LOOP

8
;

000D





9
NO_OBJ:

000D 759040


10     

MOV

P1,#01000000B

; 7-세그먼트에 "0" 출력

0010 80F1



11     

JMP

LOOP

12     

END
4. 가로등 제어 실험

1     




ORG


0000H


; 프로그램 시작(P8-4)

2     ;

0000





3
START:

0000 E580



4     




MOV


A,P0


; P0포트를 읽음

0002 5401



5     




ANL


A,#01H

; P0.0을 마스크

0004 6006



6     




JZ



NIGHT


; A=00H이면 주위가 어두움

0006 74FF



7     




MOV


A,#0FFH

; A=01H이면 주위가 밝음

0008 F590



8     




MOV


P1,A


; LED off

000A 80F4



9     




JMP


START


; 처음으로 점프하여 반복

10
;

000C





11
NIGHT:

000C 7400



12     



MOV


A,#00H

; LED on

000E F590



13     



MOV


P1,A

0010 80EE



14     



JMP


START


; 처음으로 점프하여 반복

15     



END

5. 도난경보 제어 실험

1     




ORG


0000H


; 리셋 벡터(P8-5)

0000 020016



2     




JMP


START

3

;

4     




ORG


0013H


; 외부 인터럽트 1 벡터

0013 02001E



5     




JMP


INT_1

6

;

0016






7

START:


0016 D28A




8     




SETB

IT1



; 외부 인터럽트 1 에지 트리거 모드

0018 D2AA




9     




SETB

EX1



; 외부 인터럽트 1 인에이블

001A D2AF




10     



SETB

EA



; 전체 인터럽트 인에이블

001C 80FE




11     



JMP


$




; 인터럽트 대기

001E






12
INT_1:

001E 7400




13     



MOV


A,#00H

0020 F590




14     



MOV


P1,A


; 부저로 0 출력

0022 12002F



15     



CALL

DELAY


; 지연

0025 740F




16     



MOV


A,#0FH

0027 F590




17     



MOV


P1,A


; 부저로 1 출력

0029 12002F



18     



CALL

DELAY


; 지연

002C 80F0




19     



JMP


INT_1

002E 32





20     



RETI

21
;

002F






22
DELAY:










; 지연루틴

002F 7800




23     



MOV


R0,#00H

0031 00





24     LOOP:
NOP

0032 D8FD




25     



DJNZ

R0,LOOP

0034 22





26     



RET

27     



END

6. 도트 매트릭스 디스플레이

 (1) 프로그램 1

1     



ORG

0000H





; 리셋 벡터(P8-6a)
0000 020003

2     



JMP

START

3
;

0003




4
START:


0003 7404


5





MOV

A,#00000100B

; 1행 데이터

0005 F590


6     



MOV

P1,A





; 1행 데이터 출력

0007 120036

7     



CALL
DELAY





; 일정시간 지연

000A 742A


8     



MOV

A,#00101010B

; 2행 데이터

000C F590


9     



MOV

P1,A





; 2행 데이터 출력

000E 120036

10     


CALL
DELAY





; 일정시간 지연

0011 7451


11     


MOV

A,#01010001B

; 3행 데이터
0013 F590


12     


MOV

P1,A





; 3행 데이터 출력
0015 120036

13     


CALL
DELAY





; 일정시간 지연

0018 747F


14     


MOV

A,#01111111B

; 4행 데이터
001A F590


15     


MOV

P1,A





; 4행 데이터 출력
001C 120036

16     


CALL
DELAY





; 일정시간 지연

001F 7491


17     


MOV

A,#10010001B

; 5행 데이터
0021 F590


18     


MOV

P1,A





; 5행 데이터 출력
0023 120036

19     


CALL
DELAY





; 일정시간 지연

0026 74B1


20     


MOV

A,#10110001B

; 6행 데이터
0028 F590


21     


MOV

P1,A





; 6행 데이터 출력
002A 120036

22     


CALL
DELAY





; 일정시간 지연

002D 74D1


23     


MOV

A,#11010001B

; 7행 데이터
002F F590


24     


MOV

P1,A





; 7행 데이터 출력
0031 120036

25     


CALL
DELAY





; 일정시간 지연

0034 80CD


26     


JMP

START

27
;

0036




28
DELAY:











; 지연루틴

0036 7800


29     


MOV

R0,#00H

0038 00



30
DLY1:

NOP

0039 D8FD


31     


DJNZ
R0,DLY1

003B 22



32     


RET

33     


END
(2) 프로그램 2

1      


ORG


0000H





; 리셋 벡터 (P8-6b)

0000 020003

2     



JMP


START

0003




3
START:

0003 90001B

4       


MOV


DPTR,#TABLE

; 최초 데이터 주소를 DPTR에 저장

0006 E4



5

LOOP:

CLR


A







; Acc=0

0007 93



6          
MOV
C

A,@A+DPTR


; 표시할 데이터를 A에 저장

0008 B40002

7          
CJNE

A,#00H,CONTINUE; 마지막 행인지 검사

000B 80F6


8          
JMP


START





; 마지막 행이면 처음으로 점프

000D



9
CONTINUE:

000D F590

10          

MOV


P1,A





; 데이터를 P1포트로 출력

000F 120015
11          

CALL

DELAY





; 지연

0012 A3


12         

INC


DPTR





; 다음 데이터 주소 지정

0013 80F1

13          

JMP


LOOP





; 다음 행을 표시하기 위해 점프

14
;

0015



15
DELAY:













; 지연루틴

0015 7800

16          

MOV


R0,#00H

0017 00


17
DLY1:


NOP

0018 D8FD

18          

DJNZ

R0,DLY1

001A 22


19          

RET

20
;

001B



21
TABLE:

001B 04


22          

DB


00000100B



; 제1행 데이터

001C 2A


23          

DB


00101010B



; 제2행 데이터

001D 51


24          

DB


01010001B



; 제3행 데이터

001E 7F


25          

DB


01111111B



; 제4행 데이터

001F 91


26          

DB


10010001B



; 제5행 데이터

0020 B1


27          

DB


10110001B



; 제6행 데이터

0021 D1


28          

DB


11010001B



; 제7행 데이터

0022 00


29          

DB


00000000B



; 데이터 끝을 나타냄

30          

END
(3) 프로그램 3

0003




1
INDEX

EQU     03H

0004




2
CYCLE

EQU     04H

3
;

4     


ORG

0000H





; 리셋 벡터 (P8-6c)
0000 758130

5     


MOV

SP,#30H




; 스텍포인터 이동

0003 7800


6     


MOV

R0,#00H

7
;
0005




8
START:

0005 7906


9     


MOV

R1,#06H

0007 7A00


10
DLY1:
MOV

R2,#00H

0009




11
DLY2:

0009 8803


12     

MOV

INDEX,R0

000B 750407

13        
MOV

CYCLE,#07H

000E 7E00


14     

MOV

R6,#00H

0010 7F00


15     

MOV

R7,#00H

0012




16
LOOP:


0012 900032

17     

MOV

DPTR,#FONT


; 데이터 주소를 DPTR에 저장

0015 E503


18     

MOV

A,INDEX
0017 93



19     

MOVC
A,@A+DPTR


; 표시할 데이터를 A에 저장

0018 4E



20     

ORL

A,R6

0019 F590


21     

MOV

P1,A

001B 0503


22     

INC

INDEX

001D 0F



23     

INC

R7

001E EF



24     

MOV

A,R7

001F 03



25     

RR

A

0020 03



26     

RR

A

0021 03



27     

RR

A

0022 FE



28     

MOV

R6,A

0023 D504EC

29     

DJNZ
CYCLE,LOOP

30
;

0026 DAE1


31     

DJNZ
R2,DLY2

0028 D9DD


32     

DJNZ
R1,DLY1

33
;

002A 08



34     

INC

R0

002B B81FD7

35     

CJNE
R0,#31,START

002E 7800


36     

MOV

R0,#00H

0030 80D3


37     

JMP
S
TART

38
;

0032




39
FONT:

0032 00



40     

DB

00000000B

; 블랭크
0033 00



41     

DB

00000000B

0034 00



42     

DB

00000000B

0035 00



43     

DB

00000000B

0036 00



44     

DB

00000000B

0037 00



45     

DB

00000000B

0038 00



46



DB

00000000B

47
;

0039 01



48



DB

00000001B

; L

003A 01



49



DB

00000001B

003B 01



50



DB

00000001B

003C 01



51



DB

00000001B

003D 01



52



DB

00000001B

003E 01



53     

DB

00000001B

003F 1F



54



DB

00011111B

55
;

0040 00



56     

DB

00000000B

0041 1E



57     

DB

00011110B

; S

0042 01



58



DB

00000001B

0043 01



59



DB

00000001B

0044 0E



60



DB

00001110B

0045 10



61



DB

00010000B

0046 10



62     

DB

00010000B
0047 0F



63



DB

00001111B

64     ;

0048 00



65     

DB

00000000B

0049 11



66     

DB

00010001B

; K

004A 09



67         DB

00001001B

004B 05



68         DB

00000101B

004C 03



69         DB

00000011B

004D 05



70         DB

00000101B

004E 09



71     

DB

00001001B

004F 11



72         DB

00010001B

73
;

0050 00



74     

DB

00000000B

; 블랭크

0051 00



75     

DB

00000000B

0052 00



76     

DB

00000000B

0053 00



77     

DB

00000000B

0054 00



78     

DB

00000000B

0055 00



79     

DB

00000000B

0056 00



80     

DB

00000000B

81     

END
7. 컴퓨터 사운드 실험

 (1) 빕(Beep) 사운드

1     



ORG


0000H


; 리셋벡터(P8-7a)

0000 020003

2     



JMP


START

3

;

0003 A8FF 

4

START:
MOV


R0,0FFH

; 지속시간 설정

0005 D290


5     



SETB

P1.0



; P1.0에 1을 출력

0007 D8FE


6     



DJNZ

R0,$

0009 A8FF


7     



MOV


R0, 0FFH
; 지속시간 설정

000B C290


8     



CLR


P1.0



; P1.0에 1을 출력

000D D8FE


9     



DJNZ

R0,$

000F 80F2


10     


JMP


START


; 반복

11     


END







; 프로그램 끝
(2) 사이렌 소리

1     



ORG


0000H


; 리셋벡터(P8-7b)

0000 020003

2     



JMP


START

3
;

0003 A9FF


4
START:

MOV


R1,0FFH

; 최초의 지속시간 설정

0005 D290


5
LOOP:


SETB

P1.0



; P1.0에 1을 출력

0007 E9



6





MOV


A,R1

0008 F8



7     



MOV


R0,A

0009 D8FE


8     



DJNZ

R0,$

000B C290


9     



CLR


P1.0



; P1.0에 0을 출력

000D E9



10     


MOV


A,R1

000E F8



11     


MOV


R0,A

000F D8FE


12     


DJNZ

R0,$

0011 D9F2


13     


DJNZ

R1,LOOP

; 지속시간 감소

0013 80EE


14     


JMP


START


; 처음부터 다시 시작

15     


END







; 프로그램 끝
(3) 전화벨 소리








1
; Sound Experiment(Telephone) (P8-7c)







2
;








3





ORG


0000H

0000 758140

4     



MOV


SP,#40H

0003 7F14


5
RINGBK:

MOV


R7,#20

0005 7C0C


6
RING:


MOV


R4,#12

; High Frequency (480Hz)

0007 120020

7     



CALL

H_TONE








8
;

000A 7C08


9     



MOV


R4,#8


; Low Frequency (320Hz)

000C 120031

10     


CALL

L_TONE

000F DFF4


11     


DJNZ

R7,RING








12
;








13
; 무음(2초 동안)








14
;

0011 7B0A


15     


MOV


R3,#0AH

0013 7A00


16
LOOP1:
MOV


R2,#00H

0015 7900


17
LOOP2:
MOV


R1,#00H

0017 00



18
LOOP3:
NOP

0018 D9FD


19     


DJNZ

R1,LOOP3

001A DAF9


20     


DJNZ

R2,LOOP2

001C DBF5


21     


DJNZ

R3,LOOP1

001E 80E3


22     


JMP


RINGBK








23
;

0020 D290 

24
H_TONE:
SETB

P1.0

0022 7E00


25     


MOV


R6,#00H

0024 DEFE


26     


DJNZ

R6,$

0026 DEFE


27     


DJNZ

R6,$

0028 C290


28     


CLR


P1.0

002A DEFE


29     


DJNZ

R6,$

002C DEFE


30     


DJNZ

R6,$

002E DCF0


31     


DJNZ

R4,H_TONE

0030 22



32     


RET








33
;

0031 D290


34
L_TONE:
SETB

P1.0

0033 7E00


35     


MOV


R6,#00H

0035 DEFE


36     


DJNZ

R6,$

0037 DEFE


37     


DJNZ

R6,$

0039 DEFE


38     


DJNZ

R6,$

003B C290


39     


CLR


P1.0

003D DEFE


40     


DJNZ

R6,$

003F DEFE


41     


DJNZ

R6,$

0041 DEFE


42     


DJNZ

R6,$

0043 DCEC


43     


DJNZ

R4,L_TONE

0045 22



44     


RET








45     


END

8. 전자 오르간

1





ORG     00H








; 리셋 벡터(P8-8)

0000 020003

2





JMP     START
3
;

0003 E590


4

START:  MOV


A,P1







; 스위치 입력

0005 B4FE03

5





CJNE    A,#11111110B,SWRE
; "도"가 아니면 "레"로 이동

0008 020035

6





JMP     DO

000B B4FD03

7

SWRE:

CJNE

A,#11111101B,SWMI

; "레"가 아니면 "미"로 이동

000E 020045

8





JMP     RE

0011 B4FB03

9

SWMI:

CJNE

A,#11111011B,SWFA
; "미"가 아니면 "파"로 이동

0014 020055

10




JMP     MI

0017 B4F703

11
SWFA:   CJNE

A,#11110111B,SWSO
; "파"가 아니면 "솔"로 이동

001A 020065

12




JMP     FA

001D B4EF03

13
SWSO:

CJNE

A,#11101111B,SWLA
; "솔"이 아니면 "라"로 이동

0020 020075

14




JMP


SOL

0023 B4DF03

15
SWLA:

CJNE

A,#11011111B,SWSI

; "라"가 아니면 "시"로 이동

0026 020085

16




JMP


RA

0029 B4BF03

17
SWSI:

CJNE

A,#10111111B,SWDO
; "시"가 아니면 "도"로 이동

002C 020095

18




JMP


SI

002F B47FD1

19
SWDO:
CJNE

A,#01111111B,START
; "도"가 아니면 처음으로 이동

0032 0200A5

20




JMP


DOH
21
;

0035




22
DO:
















; "도" 음을 발생하는 루틴

0035 D2A0


23




SETB    P2.0

0037 74EC


24




MOV


A,#0ECH

0039 D5E0FD

25




DJNZ

A,$

003C C2A0


26




CLR     P2.0

003E 74EC


27




MOV


A,#0ECH

0040 D5E0FD

28




DJNZ    A,$

0043 80BE


29




JMP     START

0045




30
RE: 
















; "레" 음을 발생하는 루틴
0045 D2A0


31




SETB    P2.0

0047 74D2


32




MOV


A,#0D2H

0049 D5E0FD

33




DJNZ

A,$

004C C2A0


34




CLR


P2.0

004E 74D2


35




MOV


A,#0D2H

0050 D5E0FD

36




DJNZ

A,$

0053 80AE


37




JMP


START

0055




38
MI: 
















; "미" 음을 발생하는 루틴
0055 D2A0


39




SETB    P2.0

0057 74BB


40




MOV


A,#0BBH

0059 D5E0FD

41




DJNZ    A,$

005C C2A0


42




CLR     P2.0

005E 74BB


43




MOV


A,#0BBH

0060 D5E0FD

44




DJNZ    A,$

0063 809E


45




JMP     START

0065




46
FA: 
















; "파" 음을 발생하는 루틴
0065 D2A0


47




SETB    P2.0

0067 74B0


48




MOV


A,#0B0H

0069 D5E0FD

49




DJNZ    A,$

006C C2A0


50




CLR     P2.0

006E 74B0


51




MOV


A,#0B0H

0070 D5E0FD

52




DJNZ    A,$

0073 808E


53




JMP     START

0075




54
SOL: 
















; "솔" 음을 발생하는 루틴
0075 D2A0


55




SETB    P2.0

0077 749D


56




MOV


A,#9DH

0079 D5E0FD

57




DJNZ    A,$

007C C2A0


58




CLR     P2.0

007E 749D


59




MOV


A,#9DH

0080 D5E0FD

60




DJNZ    A,$

0083 0103


61




JMP     START

0085




62
RA: 
















; "라" 음을 발생하는 루틴
0085 D2A0


63




SETB    P2.0

0087 748C


64




MOV


A,#8CH

0089 D5E0FD

65




DJNZ    A,$

008C C2A0


66




CLR     P2.0

008E 748C


67




MOV


A,#8CH

0090 D5E0FD

68




DJNZ    A,$

0093 0103


69




JMP     START

0095




70
SI: 
















; "시" 음을 발생하는 루틴
0095 D2A0


71




SETB    P2.0

0097 747C


72




MOV


A,#7CH

0099 D5E0FD

73




DJNZ    A,$

009C C2A0


74




CLR     P2.0

009E 747C


75




MOV


A,#7CH

00A0 D5E0FD

76




DJNZ    A,$

00A3 0103


77




JMP     START

00A5




78
DOH: 
















; "도" 음을 발생하는 루틴
00A5 D2A0


79




SETB

P2.0

00A7 7475


80




MOV


A,#75H

00A9 D5E0FD

81




DJNZ    A,$

00AC C2A0


82




CLR     P2.0

00AE 7475


83




MOV


A,#75H

00B0 D5E0FD

84




DJNZ    A,$

00B3 0103


85




JMP


START

86




END
9. 컴퓨터 음악
1     




ORG


00H





; 리셋벡터(P8-9)

0000 020003


2     




JMP


START

3     ;

0003 900100


4     START:

MOV


DPTR,#0100H
; 데이터가 들어있는 최초 주소

0006 7800



5     




MOV


R0,#00H



; 인덱스 포인터

0008 E8




6     




MOV


A,R0

0009 93




7     LOOP:

MOVC

A,@A+DPTR

000A FD




8     




MOV


R5,A        

; R5 = 반복횟수

000B 08




9     




INC


R0

000C E8




10     



MOV


A,R0

000D 93




11     



MOVC

A,@A+DPTR

000E 60F3



12     



JZ



START




; A=0이면 처음부터 음악 반복

0010 FF




13     



MOV


R7,A        

; R7 = 장단정수

0011 08




14     



INC


R0

0012 E8




15     



MOV


A,R0

0013 93




16     



MOVC

A,@A+DPTR

0014 FE




17     



MOV


R6,A        

; R6 = 주파수 정수

0015 6007



18     



JZ



SILENCE



; 무음

0017 120023


19     



CALL

SOUND

001A 08




20     NEXT:

INC


R0

001B E8




21     



MOV


A,R0

001C 80EB



22     



JMP


LOOP




; 다음 음 실행

23     ;

001E





24     SILENCE:










; 무음 발생

001E 120036


25     



CALL

NOSOUND

0021 80F7



26     



JMP


NEXT

27     ;

0023 EF




28     SOUND:



MOV


A,R7

0024 FC




29     



MOV


R4,A

0025 D290



30     INNER:
SETB

P1.0





; P1.0에 1을 출력

0027 EE




31     



MOV


A,R6

0028 F9




32     



MOV


R1,A

0029 D9FE



33     



DJNZ

R1,$

002B C290



34     



CLR


P1.0





; P1.0에 0을 출력

002D EE




35     



MOV


A,R6

002E F9




36     



MOV


R1,A

002F D9FE



37     



DJNZ

R1,$

0031 DCF2



38     



DJNZ

R4,INNER


; 장단정수 만큼 1과 0을 출력

0033 DDEE



39     



DJNZ

R5,SOUND


; 반복회수 만큼 반복

0035 22




40     



RET

41     ;

0036





42     NOSOUND:

0036 7B02



43     LP1:

MOV


R3,#2      

; 0.085227초 지연(1/8박자)

0038 7AC8



44     LP2:

MOV


R2,#200

003A 79D2



45     LP3:

MOV


R1,#210

003C D9FE



46     



DJNZ

R1,$

003E DAFA



47     



DJNZ

R2,LP3

0040 DBF6



48     



DJNZ

R3,LP2

0042 DFF2



49     



DJNZ

R7,LP1



; 장단정수만큼 지속

0044 22




50     



RET

51     ;

52     ; 산토끼

53     



ORG


0100H

0100 08859D


54     



DB


8,85H,9DH


;산

0103 02E0BB


55     



DB


2,0E0H,0BBH

;토

0106 02E0BB


56     



DB


2,0E0H,0BBH

;끼

0109 04859D


57     



DB


4,85H,9DH


;토

010C 02E0BB


58     



DB


2,0E0H,0BBH

;끼

010F 04B2EC


59     



DB


4,0B2H,0ECH

;야

0112 04C8D2


60     



DB


4,0C8H,0D2H

;어

0115 02E0BB


61     



DB


2,0E0H,0BBH

;디

0118 02C8D2


62     



DB


2,0C8H,0D2H

;를

011B 02B2EC


63     



DB


2,0B2H,0ECH

;가

011E 02E0BB


64     



DB


2,0E0H,0BBH

;느

0121 08859D


65     



DB


8,85H,9DH


;냐

0124 06B275


66     



DB


6,0B2H,75H

;깡

0127 02859D


67     



DB


2,85H,9DH


;총

012A 04B275


68     



DB


6,0B2H,75H

;깡

012D 04859D


69     



DB


2,85H,9DH


;총

0130 04B275


70     



DB


4,0B2H,75H

;뛰

0133 04859D


71     



DB


4,85H,9DH


;면

0136 04E0BB


72     



DB


4,0E0H,0BBH

;서

0139 08859D


73     



DB


8,85H,9DH


;어

013C 02C8D2


74     



DB


2,0C8H,0D2H

;디

013F 02EEB0


75     



DB


2,0EEH,0B0H

;를

0142 02E0BB


76     



DB


2,0E0H,0BBH

;가

0145 02C8D2


77     



DB


2,0C8H,0D2H

;느

0148 04B2EC


78     



DB


4,0B2H,0ECH

;냐

014A 000000


79





DB


0,00H,00H


; 데이터 끝

80     



END









; 프로그램 끝
10. DC Motor 제어 실습(I)

1     




ORG


0000H


; 프로그램 시작(P8-10)

2     ;

0000 758150


3     




MOV


SP,#50H

0003 D290



4     LOOP:

SETB

P1.0



; 최대 속도로 회전

0005 120023


5     




CALL

DELAY

6     ;

0008 791F



7     




MOV


R1,#1FH

; 듀티레이트=50%, 중간속도

000A 7A0A



8     




MOV


R2,#0AH

000C C290



9     REPT:

CLR


P1.0

000E A806



10     



MOV


R0,#06H

0010 D8FE



11     



DJNZ

R0,$

0012 D290



12     



SETB

P1.0

0014 A806



13     



MOV


R0,#06H

0016 D8FE



14     



DJNZ

R0,$

0018 DAF2



15     



DJNZ

R2,REPT

001A D9F0



16     



DJNZ

R1,REPT

17     ;

001C C290



18     



CLR


P1.0



; 모터 정지

001E 120023


19     



CALL

DELAY

0021 80E0



20     



JMP


LOOP


; 처음으로 점프하여 반복

21     ;

0023





22     DELAY:









; 3초간 지연루틴

0023 7815



23     



MOV


R0,#15H

0025 7900



24     DLY1:

MOV


R1,#00H

0027 7A00



25     DLY2:

MOV


R2,#00H

0029 00




26     DLY3:

NOP

002A DAFD



27     



DJNZ

R2,DLY3

002C D9F9



28     



DJNZ

R1,DLY2

002E D8F5



29     



DJNZ

R0,DLY1

0030 22




30     



RET

31     



END

11. DC 모터 제어 실습 (II)

1     




ORG


0000H


; 프로그램 시작(P8-11a)

2     ;

0000 758150


3     




MOV


SP,#50H

; 스택 포인터 설정

0003





4

START:

0003 C290



5






CLR


P1.0



; 모터 정지

0005 C291



6






CLR


P1.1

0007 7820



7     




MOV


R0,#20H

; 약 4초간 정지

0009 120081


8     




CALL

DELAY

9

;

000C D290



10     



SETB

P1.0



; 정방향 최대속도로 회전

000E C291



11     



CLR


P1.1

0010 7820



12     



MOV


R0,#20H

; 약 4초간 회전

0012 120081


13     



CALL

DELAY

14
;

0015 C291



15     



CLR


P1.1



; 정방향 회전

0017 797F



16     



MOV


R1,#7FH

; 정방향 70% 속도로 회전

0019 7A7F



17     



MOV


R2,#7FH

001B C290



18
FD70:


CLR


P1.0

001D 7830



19     



MOV


R0,#30H

001F D8FE



20     



DJNZ

R0,$

0021 D290



21     



SETB

P1.0

0023 7870



22     



MOV


R0,#70H

0025 D8FE



23     



DJNZ

R0,$

0027 DAF2



24     



DJNZ

R2,FD70

0029 D9F0



25     



DJNZ

R1,FD70

002B C291



26     



CLR


P1.1



; 정방향 회전

002D 797F



27     



MOV


R1,#7FH

; 정방향 30% 속도로 회전

002F 7A7F



28     



MOV


R2,#7FH

0031 C290



29
FD30:


CLR


P1.0

0033 7870



30     



MOV


R0,#70H

0035 D8FE



31     



DJNZ

R0,$

0037 D290



32     



SETB

P1.0

0039 7830



33     



MOV


R0,#30H

003B D8FE



34     



DJNZ

R0,$

003D DAF2



35     



DJNZ

R2,FD30

003F D9F0



36     



DJNZ

R1,FD30

37
;

0041 C290



38     



CLR


P1.0



; 모터 정지

0043 C291



39     



CLR


P1.1

0045 7820



40     



MOV


R0,#20H

0047 120081


41     



CALL

DELAY

42
;

004A C290



43     



CLR


P1.0



; 역방향 회전

004C 797F



44     



MOV


R1,#7FH

; 역방향 30% 속도로 회전

004E 7A7F



45     



MOV


R2,#7FH

0050 C291



46
RD30:


CLR


P1.1

0052 7870



47     



MOV


R0,#70H

0054 D8FE



48     



DJNZ

R0,$

0056 D291



49     



SETB

P1.1

0058 7830



50     



MOV


R0,#30H

005A D8FE



51





DJNZ

R0,$

005C DAF2



52





DJNZ

R2,RD30

005E D9F0



53





DJNZ

R1,RD30

54
;

0060 C290



55     



CLR


P1.0

0062 797F



56     



MOV


R1,#7FH


; 역방향 70% 속도로 회전

0064 7A7F



57     



MOV


R2,#7FH

0066 C291



58
RD70:


CLR


P1.1

0068 7830



59     



MOV


R0,#30H

006A D8FE



60     



DJNZ

R0,$

006C D291



61     



SETB

P1.1

006E 7870



62     



MOV


R0,#70H

0070 D8FE



63     



DJNZ

R0,$

0072 DAF2



64     



DJNZ

R2,RD70

0074 D9F0



65     



DJNZ

R1,RD70

66
;

0076 C290



67     



CLR


P1.0




; 역방향 최대속도로 회전

0078 D291



68     



SETB

P1.1

007A 7820



69     



MOV


R0,#20H

007C 120081


70     



CALL

DELAY

71
;

007F 8082



72     



JMP


START



; 처음으로 점프하여 반복

73
;

0081





74
DELAY:











; 지연루틴

0081 7900



75
DLY1:


MOV


R1,#00H

0083 7A00



76
DLY2:


MOV


R2,#00H

0085 00




77
DLY3:


NOP

0086 DAFD



78     



DJNZ

R2,DLY3

0088 D9F9



79     



DJNZ

R1,DLY2

008A D8F5



80     



DJNZ

R0,DLY1

008C 22




81     



RET

82     



END

(2) L298을 이용한 회로(P8-11b)
0002






1
COMP

EQU


02H

2
;

3     


ORG


0000H






; 프로그램 시작(P8-11b)
0000 020003



4     


JMP


START

5
;

0003






6
START:

0003 758150



7     


MOV


SP,#50H





; STACK POINTER 설정

0006 759001



8     


MOV


P1,#00000001B


; 초기 정방향 회전

0009 78FA




9     


MOV


R0,#250





; PWM Period

000B 7996




10     

MOV


R1,#150    



; High Interval

000D 75A0FF



11     

MOV


P2,#0FFH           ; 포트 2를 입력으로 설정

0010 750207



12         MOV

COMP,#00000111B
; 스위치 값을 비교

0013 12004E



13     

CALL

PWM_GEN

14
;

0016






15
SW_INPUT:   









; 스위치 검사

0016 E5A0




16     

MOV


A,P2






; 스위치 상태 입력

0018 5407




17     

ANL


A,#00000111B


; 상위 5비트 마스크

001A B50205



18         CJNE

A,COMP,SW123


; 스위치가 입력되었으면 점프

001D 12004E



19



CALL    PWM_GEN

0020 80F4




20



JMP


SW_INPUT

21
;

0022






22
SW123:

0022 B40603



23



CJNE

A,#00000110B,SW2
; SW1 검사

0025 020034



24



JMP


FORW

0028 B40503



25
SW2:
CJNE

A,#00000101B,SW3
; SW2 검사

002B 02003C



26



JMP


REVR

002E B40318



27
SW3:
CJNE

A,#00000011B,CONT; SW3 검사

0031 020044



28



JMP


STOP

29
;

0034 759001



30
FORW:
MOV


P1,#00000001B


; 정방향 회전

0037 12004E



31



CALL

PWM_GEN

003A 80DA




32



JMP


SW_INPUT

33
;

003C 759002



34
REVR:
MOV


P1,#00000010B

; 역방향 회전

003F 12004E



35



CALL

PWM_GEN

0042 80D2




36



JMP


SW_INPUT

37
;

0044 759000



38
STOP:
MOV


P1,#00000000B

; 모터 정지

0047 80CD




39



JMP


SW_INPUT

40
;

0049 12004E



41
CONT:
CALL

PWM_GEN

004C 80C8




42



JMP


SW_INPUT

43
;

004E






44
PWM_GEN:










; PWM 파형 발생루틴

004E C3





45



CLR


C

004F E8





46



MOV


A,R0

0050 99





47 



SUBB

A,R1

0051 C292




48



CLR


P1.2






; PWM Low 구간

0053 D5E0FD



49



DJNZ

A,$

0056 E9





50



MOV


A,R1





; PWM High 구간

0057 D292




51



SETB

P1.2

0059 D5E0FD



52



DJNZ

A,$

005C 22





53



RET

54



END
12. 스테핑 모터 제어 (I)
1     




ORG


0000H




; 리셋 벡터(P8-12)

0000 02000E



2     




JMP


START

3
;

4     




ORG


0BH

000B 020027



5     




JMP


INTS





; 타이머 0 인터럽트 벡터

6
;

000E






7
START:

000E 758150



8     




MOV


SP,#50H

0011 758911



9     




MOV


TMOD,#00010001B
; 타이머 0, 모드 1

0014 758CFA



10     



MOV


TH0,#250


; 시정수 설정

0017 758A96



11     



MOV


TL0,#150


; 시정수 설정

001A D2B9




12     



SETB

PT0





; 타이머 0 우선순위를 높게 설정

001C D2A9




13     



SETB

ET0





; 타이머 0 인터럽트 인에이블

001E D2AF




14     



SETB

EA





; 전체 인터럽트 인에이블

0020 D28C




15     



SETB

TR0





; 타이머 0 Run

16
;

0022 74EE




17     



MOV


A,#11101110B
; 초기값 출력
0024 00





18
LOOP:


NOP

0025 80FD




19     



JMP


LOOP




; 인터럽트 대기

20
;

0027 C28C




21
INTS:


CLR


TR0





; 타이머 0 정지

0029 F590




22     



MOV


P1,A

002B 23





23     



RL


A

002C 758CFA



24     



MOV


TH0,#250


; 시정수 설정

002F 758A96



25     



MOV


TL0,#150


; 시정수 설정

0032 D28C




26     



SETB

TR0





; 타이머 0 Run

0034 32





27     



RETI

28     



END

13. 스테핑 모터 제어(II)

 (1) 범용 IC인 74194를 사용한 경우

1     


ORG

0000H



; 프로그램 시작(P8-13a)

0000 02000E


2     


JMP

START

3
;

4




ORG

0BH




; 인터럽트 벡터

000B 02003B


5     


JMP

INTS

6
;

000E





7
START:

000E 758150


8




MOV

SP,#50H


; 스택 포인터 설정

0011 758911


9     


MOV

TMOD,#00010001B
; 타이머 0, 모드 1

0014 758CFD


10     

MOV

TH0,#0FDH

; 시정수 설정

0017 758AC5


11     

MOV

TL0,#0C5H

; 모터의 규격에 맞게 입력

001A D2B9



12     

SETB
PT0




; 타이머 0 인터럽트 우선순위를 높게

001C D2A9



13     

SETB
ET0




; 타이머 0 인터럽트 인에이블

001E D2AF



14     

SETB
EA




; 전체 인터럽트 인에이블

0020 D28C



15     

SETB
TR0




; 타이머 0 Run

16
;

0022 D292



17     

SETB
P1.2




; 모터 초기화

0024 D293



18     

SETB
P1.3

0026 00




19



NOP







; 약간지연

20
;

0027 D290



21



SETB
P1.0




; 1상 여자방식

0029 C291



22



CLR

P1.1

002B D292



23
LOOP:
SETB
P1.2




; CCW 방향으로 회전

002D C293



24



CLR

P1.3




; S0=H, S1=L

002F 120048


25



CALL
DELAY



; 5초간 CCW방향으로 회전

26
;

0032 C292



27



CLR

P1.2




; CW 방향으로 회전

0034 D293



28



SETB
P1.3




; S0=L, S1=H

0036 120048


29     

CALL
DELAY



; 5초간 CW방향으로 회전

0039 80F0



30     

JMP

LOOP



; 반복수행

31
;

003B C28C



32
INTS:
CLR

TR0




; 타이머 0 Stop

003D B294



33     

CPL

P1.4




; 클록 보수

003F 758CFD


34     

MOV

TH0,#0FDH

; 시정수 재설정

0042 758AC5


35     

MOV

TL0,#0C5H

0045 D28C



36     

SETB
TR0




; 타이머 0 Run

0047 32




37     

RETI

38
;

0048





39
DELAY:








; 5초간 지연루틴

0048 7819



40     

MOV

R0,#19H

004A 7900



41
DLY1:
MOV

R1,#00H

004C 7A00



42
DLY2:
MOV

R2,#00H

004E 00




43
DLY3:
NOP

004F DAFD



44     

DJNZ
R2,DLY3

0051 D9F9



45     

DJNZ
R1,DLY2

0053 D8F5



46     

DJNZ
R0,DLY1

0055 22




47     

RET

48     

END
(2) 전용 IC인 PMM8713을 사용한 경우

1     


ORG

0000H




; 프로그램 시작(P8-13b)

0000 02000E


2     


JMP

START

3
;

4     


ORG

0BH





; 인터럽트 벡터

000B 020032


5     


JMP

INTS

6
;

000E





7
START:

000E 758150


8     


MOV

SP,#50H

0011 758911


9     


MOV

TMOD,#00010001B
; 타이머 0, 모드 1

0014 758CFB


10     

MOV

TH0,#0FBH


; 시정수 설정

0017 758AD1


11     

MOV

TL0,#0D1H


; 모터의 특성에 맞게 입력

001A D2B9



12     

SETB
PT0





; 타이머 0 인터럽트 우선순위를 높게

001C D2A9



13     

SETB
ET0





; 타이머 0 인터럽트 인에이블

001E D2AF



14     

SETB
EA





; 전체 인터럽트 인에이블

0020 D28C



15     

SETB
TR0





; 타이머 0 Run

16
;

0022 D291



17     

SETB
P1.1





; 1상 여자방식

0024 C292



18     

CLR

P1.2





; EA=H, EB=L

0026 C290



19
LOOP:
CLR
P1.0






; CCW 방향으로 회전

0028 12003F


20     

CALL
DELAY




; 5초간 CCW방향으로 회전

21
;

002B D290



22     

SETB
P1.0





; CW 방향으로 회전

002D 12003F


23     

CALL
DELAY




; 5초간 CW방향으로 회전

0030 80F4



24     

JMP

LOOP




; 반복수행

25     ;

0032 C28C



26
INTS:
CLR

TR0





; 타이머 0 Stop

0034 B293



27     

CPL

P1.3





; 클록 보수

0036 758CFB


28     

MOV

TH0,#0FBH


; 시정수 재설정

0039 758AD1


29     

MOV

TL0,#0D1H

003C D28C



30     

SETB
TR0





; 타이머 0 Run

003E 32




31     

RETI

32
;

003F





33
DELAY:









; 5초간 지연루틴

003F 7819



34     

MOV

R0,#19H

0041 7900



35
DLY1:
MOV

R1,#00H

0043 7A00



36
DLY2:
MOV

R2,#00H

0045 00




37
DLY3:
NOP

0046 DAFD



38     

DJNZ
R2,DLY3

0048 D9F9



39     

DJNZ
R1,DLY2

004A D8F5



40     

DJNZ
R0,DLY1

004C 22




41     

RET

42     

END
14. DAC 실습
1     



ORG


0000H




; 프로그램 시작(P8-14)

2
;

0000 7924



3

LOOP:

MOV


R1,#24H



; 데이터 개수

0002 7800



4     



MOV


R0,#00H



; scan counter

0004 900019


5
NEXT:


MOV


DPTR,#TBL


; 데이터가 들어있는 최초주소

0007 7400



6     



MOV


A,#00H

0009 28




7     



ADD


A,R0

000A 93




8     



MOVC

A,@A+DPTR

000B F590



9     



MOV


P1,A

000D 7425



10     


MOV


A,#25H



; 주파수 설정

000F 14




11
WAIT:

DEC


A

0010 70FD



12     


JNZ


WAIT

0012 08




13     


INC


R0

0013 19




14     


DEC


R1

0014 E9




15     


MOV


A,R1

0015 70ED



16     


JNZ


NEXT

0017 80E7



17     


JMP


LOOP

18
;

0019 08




19
TBL:


DB


08H





; 사인파 데이터

001A 09




20     


DB


09H

001B 0A




21     


DB


0AH

001C 0B




22     


DB


0BH

001D 0C




23     


DB


0CH

001E 0D




24     


DB


0DH

001F 0E




25     


DB


0EH

0020 0E




26     


DB


0EH

0021 0F




27     


DB


0FH

0022 0F




28     


DB


0FH

0023 0F




29     


DB


0FH

0024 0E




30     


DB


0EH

0025 0E




31     


DB


0EH

0026 0D




32     


DB


0DH

0027 0C




33     


DB


0CH

0028 0B




34     


DB


0BH

0029 0A




35     


DB


0AH

002A 09




36     


DB


09H

002B 07




37     


DB


07H

002C 06




38     


DB


06H

002D 05




39     


DB


05H

002E 04




40     


DB


04H

002F 03




41     


DB


03H

0030 02




42     


DB


02H

0031 01




43     


DB


01H

0032 01




44     


DB


01H

0033 00




45     


DB


00H

0034 00




46     


DB


00H

0035 00




47     


DB


00H

0036 01




48     


DB


01H

0037 01




49     


DB


01H

0038 02




50     


DB


02H

0039 03




51     


DB


03H

003A 04




52     


DB


04H

003B 05




53     


DB


05H

003C 06




54     


DB


06H

55     


END

15. ADC 실습
1     



ORG

0000H



; 프로그램 시작(P8-15)

2
;

0000 F2




3
LOOP:


MOVX

@R0,A


; A/D 변환 시작

0001 20B2FD


4     



JB


P3.2,$


; A/D 변환 완료까지 대기

0004 E2




5     



MOVX

A,@R0


; A/D 변환값을 읽음

0005 F4




6     



CPL


A




; 누산기(A) 값의 보수를 취함

0006 F590



7     



MOV


P1,A


; 결과를 P1 포트로 출력

0008 80F6



8     



JMP


LOOP


; 처음으로 점프하여 반복

9     



END












































































