
■シリアル・ステッピング・モータードライブＶ１．０１  （暫定）2000,1/16,1/31,2/2 

１  ＣＰＵにＰＩＣ１６Ｆ８４を使用したシンプルかつ高性能なステッピング・モーター

ドライブです。 

２  Ｗｉｎｄｏｗｓパソコン、ＡＫＩ－Ｈ８，ＡＫＩ－８０マイコンなどと 

   ＲＳ－２３２Ｃで接続して正確な回転、角度制御、位置決めが行えます。 

   また、単体でもスイッチで正転、逆転させることができます。 

３ シングルステップ駆動、８ビットステップ駆動（１－２５５ステップ指定） 

   １６ビットステップ駆動（１－６５５３５ステップ指定）ができます。 

４ 基準点で自動的に停止する定速駆動を実行できます(位置決め)。 

５  フルステップ（２相励磁）とハーフステップ駆動（１―２相励磁）をコマンドで 

   切り替える事ができます。 

６ ステータス、パルスレート（回転スピード）、即時停止、停止解除コマンドがあります。  

７ ＰＩＣに上限、下限リミット信号のポートを用意して安全性を高めています。 

８ モーターポートへの直接ライト、リードコマンドで励磁方式の実験が行えます。 

 

■部品表（シリアル・ステッピング・モータードライブ） 

基板  １個 

ＰＩＣ１６Ｆ８４  １個 

１８ｐ ＩＣソケット  １個 

ＭＡＸ２３２（ＡＤＭ２３２）  １個 

７８０５  １個 

トランジスタアレー  １個 

Ｘｔａｌ ４ＭＨｚ（水晶またはセラミック発振子）   １個 

抵抗  若干 

セラミックコンデンサ  若干 

電解コンデンサ   ２個 

スイッチ    ２個（付属または別売り） 

端子若干 

ステッピングモーター  １個（付属または別売り） 

ＲＳ２３２Ｃ用Ｄ－Ｓｕｂ９Ｐコネクター、ケーブル    （付属または別売り） 

（注、接続方法は＋他のキットと同様が望ましい） 

電源     （標準で１２Ｖ、付属または別売り） 

 

■キットの製作 

本キットは、部品点数も少なく回路も簡単ですから特に難しい所はないと思いますが、２、

３注意点を述べます。 

１  ＰＩＣ，ＭＡＸ２３２，トランジスタアレーなどは、ピン番号を十分に確認しながら配

線しましょう。念のために回路図にチェックを入れながら製作を進めると確実です。 

２  電解コンデンサには極性がありますので、向きに注意して取り付けて下さい。 

 なおセラミックコンデンサには極性がありません。 

３  製作が完了したら、まずＰＩＣをＩＣソケットに入れない状態で電源投入し、 

 ＰＩＣの電源電圧（５Ｖ）、極性、配線などを再チェックして下さい。 

 正常を確認したら、必ず電源を切ってから、ＰＩＣを取り付けます。 

４  電源を入れ、スイッチを押してモーターが正転、逆転すれば完成です。 

■シリアルインターフェース 

本機はＲＳ－２３２Ｃインターフェースに対応し通信機能でコントロールできます。 



Ｗｉｎｄｏｗｓパソコン、ＡＫＩ－Ｈ８，ＡＫＩ－８０マイコンなどに接続可能です。 

本機は、コマンドとアンサーを受信、送信することでモーターをコントロールします。 

 

■通信条件 

本機は以下の通信条件に設定されていますので接続するパソコン側も同じにして下さい。 

８ビットデータ、４８００ｂｐｓ，パリティ無し、１ストップビット 

 

■コマンドの説明 

コマンドおよびアンサーの行末には、ＣＲ（０ＤＨ）を付けます。 

 

 

パソコン      コマンド  ＣＲ    

本機                                        アンサー    ＣＲ   

コマンドは全てＡＳＣＩＩコードです。コマンドの内容が不正または通信エラーが発生し

た場合は、失敗となります。また、コマンド送信に時間（約４秒）がかかる場合はタイム

アウトエラーする可能性があります。 

コマンド受信中はモーターの回転が一時的に停止しますが、コマンドの実行には影響を与

えません。 

 

■パルスレートコマンド 

コマンド１    ：Ａ 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：ｈｈ 

現在設定されているパルスレートを表示する。 

 

コマンド２    ：Ａｈｈ 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：ＯＫ 

パルスレートをｈｈに設定する。 

パルスレートはステッピングモータの１ステップ時間を決定します。 

★ １ステップ時間＝１．０２４ｍｓ×パルスレート 

例、コマンドＡ０４でパルスレートを４に設定する。 

   回転速度＝１ｓ÷４．０９６ｍｓ≒２４４ｐｐｓ 

（注意）使用するモーターによって可能な最高速度が変わります。 

        モーターが脱調しない範囲でパルスレートを設定して下さい。



■定速駆動コマンド 

コマンド      ：ＭＵ      （ＣＷ方向） 

              ：ＭＤ      （ＣＣＷ方向） 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：ＯＫ 

ＭＵコマンドはＣＷ方向へモータを回転させ、ＣＮＰ信号またはＬｉｍｉｔ＿Ｕ信号が０

になった時点で停止する。 

ＭＤコマンドはＣＣＷ方向へモータを回転させ、ＣＮＰ信号またはＬｉｍｉｔ＿Ｄ信号が

０になった時点で停止する。 

 

■ステップ駆動コマンド 

コマンド      ：Ｕ         （シングルステップ、ＣＷ方向） 

              ：Ｄ         （ＣＣＷ） 

              ：Ｕｈｈ     （８ビットステップ、ＣＷ） 

              ：Ｄｈｈ     （ＣＣＷ） 

              ：Ｕｈｈｈｈ （１６ビットステップ、ＣＷ） 

              ：Ｄｈｈｈｈ （ＣＣＷ） 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：ＯＫ 

ｈｈは１６進文字で、ステップ数は１６進数で設定する。 

シングルステップは１ステップだけモータを回転させる。 

８ビットおよび１６ビットステップは指定されたステップ数だけモータを回転させる。８

ビットは１―２５５、１６ビットは１―６５５３５ステップ指定可能である。 

Ｕ（ＣＷ）方向への回転はＬｉｍｉｔ＿Ｕ信号が０になった時点で停止する。 

Ｄ（ＣＣＷ）方向への回転はＬｉｍｉｔ＿Ｄ信号が０になった時点で停止する。 

 

■即時停止、停止解除コマンド 

コマンド      ：Ｂ       即時停止 

              ：Ｃ       停止解除 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：ＯＫ 

モータの回転を一時停止または停止解除する。 

 

 

 



■フルステップ駆動、ハーフステップ駆動コマンド 

コマンド      ：Ｆ       フルステップ駆動 

              ：Ｈ       ハーフステップ駆動 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：ＯＫ 

ステッピングモータの励磁方式を変更する。 

フルステップ駆動は２相励磁、ハーフステップ駆動は１―２相励磁にする。 

 

■リードコマンド 

コマンド      ：Ｒ 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：ｈｈ 

現在のＰＩＣ ＲＢポートの内容を表示する。 

 

■ライトコマンド 

コマンド      ：Ｗｈｈ 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：ＯＫ 

ＰＩＣ ＲＢポートへｈｈを書き込む。書き込みは上位４ビットのみ有効である。 

 

 

■バージョンコマンド 

コマンド      ：Ｖ 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：タイトル、バージョンの内容 

本機のタイトルおよびバージョン番号を表示する。 



■ステータスコマンド 

コマンド      ：Ｘ 

アンサー  失敗：ＮＧ 

          成功：ｍ、ｆ／ｈ，ｄ，ｃ，ｕ 

現在のモーターの回転状況とポートの状態を表示する。 

ｍ  ０：停止。 

    １：ステップ駆動，Ｕ（ＣＷ）方向へ回転中。 

    ２：ステップ駆動，Ｄ（ＣＣＷ）方向へ回転中。 

    ３：定速駆動、Ｕ（ＣＷ）方向へ回転中。 

    ４：定速駆動、Ｄ（ＣＣＷ）方向へ回転中。 

ｆ／ｈ  Ｆ：フルステップ駆動 

        Ｈ：ハーフステップ駆動 

ｄ  Ｌｉｍｉｔ＿Ｄ信号の状態を表わし、０または１ 

ｃ  ＣＮＰ信号の状態を表わし、０または１ 

ｕ  Ｌｉｍｉｔ＿Ｕ信号の状態を表わし、０または１ 

 

■参考 

 

 

 

 

 

 

 


