
この章では，MSSPなどの専用のハードウェアを使わないI2Cスレーブ・プログラムの試作を行います．

ソフトウェアだけで機能を実現させるため，スルーレートはハードウェア駆動のものに比べると著しく悪

くなりますが，I2Cの動作を理解するには良いので試作してみました．

8-1 実験機の準備

この章では二つのマイコン・ボードを使います．実験機#1はソフトウェア駆動のI2Cマスタ・プログラ

ム，実験機#2はソフトウェア駆動のI2Cスレーブ・プログラムで動作させます．スレーブ側に合わせてス

ルーレートを低くするため，ソフトウェア駆動のI2Cマスタのほうも動作を遅くした専用の低速バージョ

ンを用意します．

マスタ側のプログラムは基本的には第5章で作成したものと同様ですが，ソフトウェア制御のマスタ・

ドライバ（I2CSM）に少し変更を加えて，ディレイを入れてパルス幅を広げたり，データの送受信間にイ

ンターバルを入れたりして通信速度を遅くしてあります．この変更を加えたドライバは“I2CSM2”と

しています．

実験機の構成と接続は，第7章の図7-1のようになります．

●実験内容
実験内容は第7章と同じです．マスタとスレーブを接続してI2Cで送受信できることを確認します．マ

スタのボタン操作でデータを送受信して，スレーブがデータを受けたときにはスレーブ側のLCDへ受信

データを表示させます．また，マスタのボタン操作でスレーブからデータを受信し，そのデータをマスタ

側のLCDへ表示させます．

8-2 ソフトウェア駆動のI2Cスレーブ

●動作の概要
I2C通信は，SCL（一部SDA）信号のレベルの変化点（立ち上がりエッジ，立ち下がりエッジ）を元にして

動作します．そのイベント（動作のきっかけ）を元にして描いたのが図8-1のフローチャートです．ソフト

ウェア駆動のマスタ・プログラム，ハードウェア駆動のスレーブ・プログラムに比べるとかなり複雑にな
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っています．

非同期式通信と違い，タイマ（時間）に依存する処理は，セットアップ・タイム（信号の安定待ち時間）の

確保のようなもの以外はありません．

スレーブはスタート・コンディションを受け付けると，続けてコントロール・バイト（CB）を受信しま

す．そのあと，受信したコントロール・バイト内のR/Wビットに応じてデータの送信または受信の処理

を継続します．

コントロール・バイトまたはデータの受信直後は，スレーブはACK（またはNOACK）をマスタへ返し
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図8-1（1/4） ソフトウェア制御のI2Cスレーブ・ドライバ
全ソフトウェア制御のI2Cスレーブ・ドライバのフローチャート．処理の振り分け部分．図のグレー部分は信号
のI/Oに直接かかわるところ．
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