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Stepper Motor Control Using PIC Microcontroller
Based On Light Intensity

ABSTRAK

Pada masa kini, sistem kejuruteraan adalah bahagian yang amat penting bagi tempat
pembangunan atau mesin untuk menjimatkan tenaga manusia. Pelbagai jenis mechine telah
aplikasikan untuk menjimatkan masa, kos dan tenaga‘manusia. Salah satu daripadanya ialah
system mesin automatik yang amat membantu manusia untuk mengangkat atau mengambil
barang-barang berat. Stepper Motor Controt~Using PIC Microcontroller Based On Light
Intensity ialah satu komponen yang sangat sesuai untuk projek ini. Projek ini direka dan
dibina sistemnya ialah memusingkan.stepper motor dengannya. Sistem ini menggunakan
penyesuai AC kepada DC yang. dapat menghidupkan dan mematikan litar elektrik. Idea
utama projek ini adalah untuksmencipta satu sistem yang boleh memberi kesenangan kepada
manusia untuk membuatkerja yang berat. Pengawal mikro PIC 16F628A digunakan sabagai
otak di dalam sistemini yang akan mengawal system melalui satu kod C (kod sumber) yang
dibina menggunakan pekakas lembut PIC C Compiler atau nama lain ialah PIC kits. Di dalam
projek ini iaboleh mengawal secara manual oleh manusia sendiri. Oleh itu, ini adalah selamat
untuk menggunakan system stepper motor kepada industri berat dan industri kecil-sederhana.



Stepper Motor Control Using PIC Microcontroller
Based On Light Intensity

ABSTRACT

These days the engineering system is an important part for a construction site and
machinery to save the energy such as man-power. A lot of imachinery types have been applies
to saving times, money and power energy. One of the‘system is automatic machinery system
which really helpful for human being especially to carrying the heavy things. Stepper Motor
Control Using PIC Microcontroller Based, on“kight Intensity is a device that suitable for this
project. The output is the performance of, rotating of the stepper motor to carry the object.
The system is powered by using AC10.DC adapter. The main idea in this project is to create a
system which that can provide a’machinery for the human daily works. At the heart of project
is a PIC 16F876A microcontroller which will be used as a brain of the system and control the
system through a source-code (C code) build using PIC C Compiler software or called PIC
kits. In this project,it,can control manually by human. So, it is really safety to use the stepper

motor system ferany industries.
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