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 آزمايشگاه ميکروپروسسور
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  پنجمآزمايش گزارش کار

 Stepper Motorکار با 
 

 : توضيح 
 . آشنا خواهيم شدStepper Motorبا طرز استفاده از در اين آزمايش 

 وصل می کنيم و در نتيجه هر PortAبوسيله بورد به  آن را Data بيت Stepper Motor  ،4 از برای استفاده 

Data ای که در PortA نوشته شود به Stepper Motor منتقل خواهد شد و بنابراين می توانيم به سادگی با Stepper 

Motorکار کنيم . 

 

 : قسمت اول 
  برای اين کار.  داده شده بدست آوريمStepper Motor  را برایStep Sizeدر اين قسمت می خواهيم  

Stepper Motorما اين عدد را .  را يک دور کامل به چرخش در می آوريم و تعداد دفعات يک حرکت را می شماريم

کد مربوط به اين قسمت را در .  خواهد شدStep Size = 360 / 200  = 1.8 degreesدر نتيجه .  بدست آورديم200

 .بينيدزير می 

$MODID51 
$IC(MACROS51) 
 MOV A, #66H 
 SELECT  NONE 
 MOV R0, #200 
BACK:  

MOV DAT, A 
 SELECT  PORTA 
 RR A 
 DELAY 255 
 DJNZ R0, BACK 
 
END 

  
 
 
 
 
 
 
 



 :  دومقسمت 
 . الگوی خاص می چرخانيم 2 را با Stepper Motorدر اين قسمت  

 . کد اين قسمت را در زير خواهيد ديد. ۱

$MODID51 
$IC(MACROS51) 
 MOV R0, #77H 
 SELECT  NONE 
BACK:  

MOV DAT, R0 
 SELECT  PORTA 
 MOV A, R0 
 RR A 
 MOV R0, A 
 DELAY 255 
  
 SJMP BACK 
 
END 

 
 .کد اين قسمت را در زير می بينيد. ۲

$MODID51 
$IC(MACROS51) 
 MOV R0, #66H 
 MOV R1, #77H 
 SELECT  NONE 
BACK:  

MOV DAT, R0 
 SELECT  PORTA 
 MOV A, R0 
 RR A 
 MOV R0, A 
 DELAY 255 
 MOV DAT, R1 
 SELECT  PORTA 
 MOV A, R1 
 RR A 
 MOV R1, A 
 DELAY 255 
 
 SJMP BACK 
 
END 

 
 
 



 :  سومقسمت 
 مانند يک ثانيه شمار عمل کند، Stepper Motor  را طوری تنظيم می کنيم که Stepدر اين قسمت تأخير هر 

 : محاسبات آن به اين صورت می باشد . يعنی هر يک دقيقه، يک دور کامل بزند

StepSizeDelay = 60 seconds / 200 steps = 0.3 seconds per step 
 

 .کد اين قسمت را در زير می بينيد.  ثانيه ای ايجاد می کنيم0.3 ، يک تأخير Stepپس به ازای هر 

 

$MODID51 
$IC(MACROS51) 
 MOV R0, #66H 
 MOV R1, #77H 
 SELECT  NONE 
BACK:  

MOV DAT, R0 
 SELECT  PORTA 
 MOV A, R0 
 RR A 
 MOV R0, A 
 MOV DAT, R1 
 SELECT  PORTA 
 MOV A, R1 
 RR A 
 MOV R1, A 
 
 MOV R4, #4 
LABEL1:  

DELAY 255 
 DJNZ R4, LABEL1 
 
 SJMP BACK 
 
END 

 : چهارم قسمت 
 های چرخش را از صفحه کليد گرفته و آنها را Stepهيم نوشت که سرعت و تعداد در اين قسمت برنامه ای خوا

 . را با سرعت و زاويه داده شده به چرخش در آوردStepper Motorنمايش دهد و 

 

  .200 و 1 هم بين Step باشد و تعداد 9 و 1سرعت می تواند يک عدد بين  : نکته

 .اشند ، کمينه می ب9 بيشينه و 1          سرعت 

 

 



 .کد اين قسمت را در زير می بينيد 

 

;----------------- tb51 ver. 3 ------------ 
$MODID51 
$IC(MACROS51) 
 
 SELECT NONE 
 COMMAND #0FH 
 COMMAND #38H 
 COMMAND #01H 
 COMMAND #80H 
 
NOT_PRESSED0: 
 IFKBHIT 
 JNC  NOT_PRESSED0 
 GETSCAN  A 
 MOV  DPTR, #KeyTable 
 MOVMEM  A, @A+DPTR 
 DISPCH  A 
 SUBB  A, #30H 
 MOV  R0, A 
L0: IFKBHIT 
 JC  L0 
 
NOT_PRESSED1: 
 IFKBHIT 
 JNC  NOT_PRESSED1 
 GETSCAN  A 
 MOV  DPTR, #KeyTable 
 MOVMEM  A, @A+DPTR 
 DISPCH  A 
 SUBB  A, #30H 
 MOV  R1, A 
L1: IFKBHIT 
 JC  L1 
 
NOT_PRESSED2: 
 IFKBHIT 
 JNC  NOT_PRESSED2 
 GETSCAN  A 
 MOV  DPTR, #KeyTable 
 MOVMEM  A, @A+DPTR 
 DISPCH  A 
 SUBB  A, #30H 
 MOV  R2, A 
L2: IFKBHIT 



 JC  L2 
 
NOT_PRESSED3: 
 IFKBHIT 
 JNC  NOT_PRESSED3 
 GETSCAN  A 
 MOV  DPTR, #KeyTable 
 MOVMEM  A, @A+DPTR 
 DISPCH  A 
 SUBB  A, #30H 
 MOV  R3, A 
L3: IFKBHIT 
 JC  L3 
 
 MOV A, R1 
 MOV B, #10 
 MUL AB 
  
 ADD A, R2 
 MOV B,#10 
 MUL AB 
 
 ADD A, R3 
 MOV R4,A 
 
 MOV A, #66H 
 SELECT  NONE 
BACK: MOV DAT, A 
 SELECT  PORTA 
 RR A 
 
 MOV B, R0 
LOOP2: DELAY 255 
 DJNZ B, LOOP2 
 
 DJNZ R4, BACK 
 
;---------------------------- 
KeyTable: DB '123P456U789DS0ME', 0 
 
;--------------------- 
END 

 
 

 پايان


