רגלי הרכיב:
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1. 40: Vcc – מתח הזנה.
2. 20: Vss – אדמה.
3. 39 – 32 : Port 0 – רגלי Port 0 - מP0.0  עד P0.7. פורט 0 הוא פורט של שמונה סיביות דו כיווני (ללא נגדי משיכה למעלה – Pull Up ). בגישה לזיכרון תוכנית ו/או זיכרון נתונים חיצוני משמש פורט זה כפס התחתון של הכתובות ( A0 עד A7 ) בחלק הראשון של מחזור הפס וכפס נתונים (D0 עד D7) בהמשך מחזור הפס.
4. 8 – 1 : Port 1 – רגלי Port 1 – מP1.0  עד P1.7. פורט 1 הוא פורט של שמונה סיביות דו כיווני. ברכיבים בעלי T2 (קוצב זמן/מונה נוסף) רגל P1.0 משמשת לפסיקה חיצונית של T2 ורגל P1.1 משמשת ככניסת המונה.
5. 28 – 21 : Port 2 – רגלי Port 2 – מP2.0  עד P2.7. פורט 2 הוא פורט של שמונה סיביות דו כיווני. בגישה לזיכרון תוכנית וזיכרון נתונים חיצוני משמש פורט זה כפס העליון של נתונים/כתובות (A15 – A8 ).
6. 17 – 10 : Port 3 – רגלי Port 3 – מP3.0  עד P3.7. פורט 3 הוא פורט של שמונה סיביות דו כיווני. פורט זה משרת מספר פונקציות בבקר הזעיר 89C52.
7. 10: RXD – P3.0 – כניסת מידע טורי ל-UART.
8. 11: TXD – P3.1 – יציאת מידע טורי מה-UART.
9. 12: INT0 – P3.2 – כניסת פסיקה חיצונית מספר 0. כניסה זו פעילה בנמוך וניתן להגדיר האם המעבד יגיב לפסיקה בירידה (LEVEL) או ברמה נמוכה (EDGE). כאשר ישנה פסיקה ברגל זו, יעבור הבקר לשגרת טיפול בפסיקה (ISR - Interrupt Service Routine) ויפנה לטבלת וקטור הפסיקות על מנת לקבל את כתובת תוכנית הטיפול בפסיקה. כתובת הפסיקה בטבלת וקטור הפסיקות עבור פסיקה חיצונית מספר 0 היא 03H.
10. 13: INT1 – P3.3 – כניסת פסיקה חיצונית מספר 1. אופי הטיפול בה זהה לטיפול בפסיקה חיצונית מספר 0, אולם כתובת הפסיקה היא 13H.
11. 14: T0 – P3.4 – כניסה חיצונית של מונה T0. מיועדת לשימוש כאשר T0 פועל כמונה אירועים חיצוני ורגל זו משמשת ככניסת המונה. במידה ומשתמשים ב-T0 כקוצב זמן, ניתן להשתמש ברגל זו כפורט לשליטה על רכיבים היקפיים.
12. 15: T1 – P3.5 – כניסה חיצונית של מונה T1. כניסה זו זהה לכניסה חיצונית של מונה T0, אולם כל האמור הוא לגבי T1.
13. 16: WR –P3.6  – רגל פקודה לכתיבה לזיכרון נתונים חיצוני. רגל זו פעילה בנמוך ובכל ירידה שלה מתבצעת כתיבה מהמיקרו בקר.
14. 17: RD – P3.7 – רגל פקודה לקריאה מזיכרון נתונים חיצוני. רגל זו פעילה בנמוך ובכל ירידה שלה מתבצעת קריאה אל המיקרו בקר .
15. 9: RST – P3.8 – רגל פקודת ה-Reset לבקר הזעיר. רגל זו פעילה בגבוה וכאשר היא נמצאת בגבוה למשך שני מחזורי מכונה (24 מחזורי שעון), הרכיב מבצע פעולת אתחול לעצמו.
תהליך האיפוס הוא כזה: מערכת האיפוס בנויה מנגד וקבל אלקטרוליטי. כאשר המפסק אינו לחוץ, הקבל טעון למתח Vcc  ובעצם ה-1 לוגי נופל עליו. כאשר המפסק לחוץ, הקבל מקוצר והוא מתפרק ב-0T, כך שה-1 לוגי (Vcc) נופל על הנגד ובעצם מגיע לרגל של ה-Reset. ברגע שעוזבים את המפסק הקבל מתחיל להיטען אקספוננציאלית, כך שעדיין יש 1 לוגי ברגל          ה-Reset. למעשה הקבל יוצר השהייה ל-1 לוגי – דבר המבטיח איפוס למשך שני מחזורי שעון, כפי שכתוב לעיל.

בתהליך האיפוס קורים הדברים הבאים:

1. SP – Stack Pointer – מצביע המחסנית - מועבר לכתובת 07H (הנתונים הנדחפים למחסנית נכנסים לכתובת 08H ומעלה – כיוון שה-SP מקודם ב-1 לפני הכנסה למחסנית) – יוסבר בהמשך.
2. PC – Program Counter – מונה התוכנית - מאופס – יוסבר בהמשך.

3. IE – Interrupt Enable – רגיסטר אפשור פסיקות – ישנו מיסוך לכל הפסיקות.

16. 30: ALE/PROG – Address Latch Enable – רגל פקודה לנעילת הפס התחתון של הנתונים/כתובות. מאחר ופס הכתובות מרובב עם פס הנתונים, יש צורך בנועל חיצוני (רכיב 373' – יוסבר בהמשך) על מנת לאפשר לרכיבים חיצוניים לקבל הן את פס הכתובות והן את פס הנתונים באופן קבוע לזמן פעולתם. לאחר הוצאת הכתובת לפס הכתובות ניתנת פקודת ALE לנועל אשר נועל את הפס התחתון של הכתובות (A0 - A7) כך שבמוצאו נשאר הפס קבוע ללא שינוי. לאחר הנעילה ניתן להפוך את פס הכתובות לפס נתונים (D0 - D7) ולהעביר בו את המידע הרצוי ללא הפרעה מאחר והרכיבים החיצוניים מקבלים כתובת קבועה באמצעות הנועל. רגל זו היא גם דופק תכנות לזיכרון התוכנה הפנימי הקיים ברכיב.
17. 29: PSEN – Program Store Enable – רגל פקודה לקריאה מזיכרון התוכנית החיצוני. רגל זו פעילה בנמוך ויורדת ל-0 לוגי בכל פעם שמתבצעת קריאה מזיכרון התוכנית החיצוני.
18. 31: EA/Vpp – External Access Enable – רגל זו קובעת מהו סוג הזיכרון שבו משתמשים. אם רגל זו נמצאת בגבוה, משתמשים בזיכרון התוכנית הפנימי של הבקר. אם רגל זו נמצאת בנמוך, משתמשים בזיכרון תוכנית חיצוני. בנוסף לכך, רגל זו משמשת גם כמתח צריבה לזיכרון התוכנית הפנימי.
19. 19: XTAL1 – כניסת המגבר מתנד המהפך. לרגל זו ולרגל 18 אנו מחברים את הגביש החיצוני שנועד לקבוע את תדר העבודה. כמו כן, בין כל אחת משתי הרגליים הללו לאדמה אנו מחברים קבל קטן של כ 30 פיקו פאראד להזזה קטנה נוספת של המופע  לקבלת תנאי המופע של משוב חיובי הנדרש במתנדים. המגבר שבתוך המיקרו נותן 180 מעלות, מעגל התהודה המקבילי של הגביש + 2 הקבלים הקטנים נותנים עוד 180 מעלות וכך מקבלים משוב חיובי. 
20. 18: XTAL2 – יציאת מגבר מתנד מהפך. ניתן להשתמש ברגל זו על מנת לספק תדר תנודות חיצוני ע"י חיבור רגל 19 לאדמה ורגל 18 לתדר התנודות הרצוי.
