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まえがき

2002年に『マイコン技術教科書H8編』を上梓しました．多くの読者にご購読戴き，驚きとともに感謝の

気持ちが絶えません．稚拙な内容ながら，少しはお役にもたてたのかなと安堵もしております．そしてい

かにH8ユーザが多いかということを実感しました．この間，貴重な多くのご批評・ご意見を頂戴致しまし

たことに合わせてお礼と感謝を申し上げます．頂いたご意見の中には，入出力に対してもっと詳しく説明

をというようなものや，実際の入出力や周辺機器について説明が足りないというものがありました．

最近H8応用に関する書籍の出版も多く，H8ユーザにとって勉強の糧に不足はないと思われますが，今

般ここに前編の不足を補う意味から，姉妹編としてあるいは続編として『組み込みマイコン教科書 H8

I/O編』を出版する運びとなりました．今まで頂いたご意見に充分にはお応えできる内容ではないかもし

れませんが，筆者の今までの経験の一部を披露致す次第です．もちろんテーマ的には実社会のニーズから

生れたものが多いのですが，内容的には技術専門校の教材として用意した内容に近いもので，そこで用意

した資料に加筆を行ったものです．教科書的には動作の原理を理解する，動けばよいというレベルですが，

実用のレベルではより確実に効率よく，しかも安全に高信頼に動作することが要求されます．そういう意

味では，実用のレベルにはもう一味二味付けなくてはならない部分が多々ありますが，一歩進んだ形での

情報提供となります．

マイクロコンピュータ利用のためには，大型コンピュータ利用に比べて，たんにプログラミング技法だ

けでは不足のものがあります．マイクロコンピュータがいわゆるコンピュータとしてではなく，組み込み

(embedded)用として，つまりコントローラとしての利用が多いことから，その対象となる周辺技術につ

いてもある程度熟知している必要があります．半世紀前までは，「家庭の中に扇風機，フード・ミキサ，シ

ェーバなどモータがいくつあるか」，ということが文化的生活のバロメータといわれていました．しかし今

では家庭の中にマイクロコンピュータ・チップが何個あるかが議論されても不思議ではなくなりました．

炊飯器から洗濯機，テレビ，ビデオ，そしてそのリモコンの中にも，インテリジェンスのあるコントロー

ラが内蔵されています．生活が便利になったと同時に，想定外の使用例，不慮の事故から不便をきたすこ

とにも遭遇します．

半導体の超小型化と集積技術によって，それらのコントローラはまさにマイクロで，小さいながら偉大

な能力をもっています．かつてはリレー，トランジスタやICとともに，何万本もの配線で接続された論理

要素を，プログラムを記述するだけで実現できます．何か改編があっても配線の変更なしに，プログラム

の内容を書き換えるという軽作業だけで対応できます．これはまさに20世紀後半からの夢の技術です．筆

者も若い時代に改造や配線変更に苦労をしただけに，この夢の技術にとりつかれた一人であるかもしれま

せん．しかし気がついてみれば還暦も過ぎ，引退の2文字が後を追いかけて来るのを感じるようになりま

した．今までの40年近い経験によるノウハウをそのまま放ることなく，また実際にクライアントからお受

けできる仕事が少なくなった今は時間もとれるようになりましたので，いくらかでも後進に伝えたい，残

したいという気持ちで一杯になりました．前述『マイコン技術教科書H8編』の後に，2005年には『例解C

言語教科書』も上梓し，ハードウェアの基本，ソフトウェア，ハードウェアの応用技法と3部作的なもの

に完成しました．これでエレクトロニクス，コンピュータ関連の技術畑を生きてきた証を発露できたと思

っております．

本書ではとくにH8の内蔵I/Oの使い方，利用例に重点をおいた例題を作りました．学校などで入門的に

習う入出力方法や制御方法では，実用レベルの内容とは格差がありすぎます．その第一が割り込みの利用

です．「ソフトウェアのないコンピュータはただの箱」といわれると同じように「割り込みを使わないプロ

グラムなんて…」という言葉も聞かれるくらい，プログラムの，そしてコンピュータ・システムの機能，

性能向上に必要な仕組みです．そこで第1章ではH8の概要と，割り込みの処理を詳しく解説しました．そ

して以降の章では，何らかの形で割り込みを応用して，プログラムの性能をアップする方法を紹介してい
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ます．すべてがそのまま読者のシステムに流用できるものではないかもしれませんが，参考にはしていた

だけると思います．

割り込み利用とともに，システムの高度化，高速化に寄与するのがDMA(Direct Memory Access)技

法です．第2章ではDMAについて詳説し，以降の随所で利用しています．入出力に携わるプログラムの負

担を軽減し，しかも高速に大量データの入出力が可能になります．取り上げた例題は，紙面の関係もあり

小規模なものです．しかし基本的な手法は述べたつもりですので，これも何らかの形態で応用いただける

ものと思っています．多桁の数字の表示やステッピング・モータ制御も，DMAを利用することで，本来

の別のプログラム処理の時間が増え，間接的にシステムの処理能力が増大します．

第3章ではSCIを利用したシリアル通信をテーマに解説しました．シリアルな通信は，周辺機器の接続を

はじめ，CPUとシーケンス・コントローラ間の通信やCPU同士の情報交換にも多用されています．機器間

の情報交換という意味では避けては通れない部分です．以降，第4章では最近，青色発光ダイオード発明

以来，実社会でも応用例を多く見かけるLEDによる表示を取り上げました．第5章ではステッピング・モ

ータ，第6章，第7章では直流モータをテーマにしました．いずれも簡便な出力装置，アクチュエータとし

て利用されています．そして第8章と第9章ではアナログ信号の取り扱い例を示しています．

前述のようにマイクロコンピュータ応用システムの開発では，たんなるプログラミング技法だけではな

く，周辺の知識も必要です．本書での具体的なプログラミング例はH8を対象にしていますが，いずれの章

も周辺技術を含めた解説を主にしていますので，他のMPUを利用する際にも充分活用頂けるものと確信し

ています．その意味で本書は，不十分な面はあるにしろ，その外堀を埋める素材としても利用していただ

けると思っています．筆者らがマイクロコンピュータを使い始めた頃とは違い，現在のMPUは非常に高度

です．それだけに勉強しなければならない範囲も増えています．マイクロコンピュータの勉強を始めた，

あるいはこれから応用したいという方のために，いくばくかの資料を提供し，一刻でも早くスキルをつけ

ていただきたいと願うところです．

最後に本書をまとめるにあたっては，都立技術専門校の関係者をはじめ，生徒諸君の力強い支援があっ

たことに感謝いたします．またCQ出版社の方々，編集・校正にご努力いただいた金子俊夫氏にも深く感

謝を申し上げます．

2007年初春
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