
マイクロコンピュータの応用事例（１）
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図 １ ９ マ イ ク ロ マ ウ ス の 迷 路 の １ 例 （ 第 ２ 回 全

日 本 大 会 よ り ） と 迷 路 上 で の マ ウ ス の 状 態



マイクロマウスの構成例
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図 ２ ０ マ イ ク ロ マ ウ ス の １ 構 成



CPU回路
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図 ２ １ Ｃ Ｐ Ｕ 回 路



水晶発振回路（クロック発生回路）
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図 ２ ２ 水 晶 発 振 回 路



リセット回路
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図 ２ ３ リ セ ッ ト 回 路



メモリ回路とメモリマップ
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図 ２ ４ メ モ リ 回 路 と メ モ リ マ ッ プ



CTC回路（ステッピングモータ駆動回路）
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図 ２ ５ Ｃ Ｔ Ｃ 回 路



i８２５５回路
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図 ２ ６ ｉ ８ ２ ５ ５ 回 路



ステッピング駆動回路
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図 ２ ７ ス テ ッ ピ ン グ モ ー タ 駆 動 回 路
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超音波センサ送受信回路
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図 ２ ８ 超 音 波 セ ン サ 送 受 信 回 路



前方距離測定回路
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図 ２ ９ 前 方 距 離 測 定 回 路



左右位置確認回路
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図 ３ ０ 左 右 位 置 確 認 回 路












